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IDEALÅ MOTORÅ MODELÅ ISÅ AUGMENTEDÅ WITHÅ MECHANICALÅ DYNAMICSÅ 4HEÅ RESPONSEÅ OFÅ THEÅ
ELECTROMECHANICALÅSYSTEMÅTOÅAÅLOWFREQUENCYÅACÅCURRENTÅSIGNALÅINJECTEDÅINTOÅTHEÅSTATORÅ
WINDINGÅ DEPENDSÅ ONÅ THEÅ DIRECTIONÅ OFÅ THEÅ SIGNALÅ RELATIVEÅ TOÅ THEÅ ROTORÅ FLUXÅ DIRECTIONÅ
"ASEDÅONÅTHISÅDEPENDENCYÅAÅNEWÅALGORITHMÅFORÅROTORÅFLUXÅANGLEÅESTIMATIONÅAPPLICABLEÅ
WHENÅ THEÅ TOTALÅ MOMENTÅ OFÅ INERTIAÅ ISÅ NOTÅ TOOÅ HIGHÅ ISÅ DEVELOPEDÅ 4HEÅ ESTIMATIONÅ
METHODÅ TOLERATESÅ ANYÅ LOWSPEEDÅ OPERATIONÅ POINTÅ INCLUDINGÅ ZEROÅ STATORÅ FREQUENCYÅ
WHICHÅ ISÅ VALIDATEDÅ BYÅ SIMULATIONSÅ ANDÅ EXPERIMENTSÅ 4HEÅ ROBUSTNESSÅ OFÅ THEÅMETHODÅ
AGAINSTÅ ERRORSÅ INÅ MOTORÅ PARAMETERÅ ESTIMATESÅ ISÅ SHOWNÅ BOTHÅ THEORETICALLYÅ ANDÅ









7HENÅ )Å DECIDEDÅ TOÅ CONTINUEÅ MYÅ STUDIESÅ ATÅ THEÅ UNIVERSITYÅ nÅ AFTERÅ WORKINGÅ FORÅ
SEVERALÅ YEARSÅ INÅ INDUSTRYÅ nÅ )Å HADÅ ANÅ IDEAÅ OFÅ CONCENTRATINGÅ ONÅ SOMETHINGÅ ALREADYÅ
FAMILIARÅ TOÅMEÅ POWERÅ ELECTRONICSÅ4OÅMYÅ SURPRISEÅ 0ROFESSORSÅ *ORMAÅ+YYR¬Å *ORMAÅ
,UOMIÅANDÅ3EPPOÅ/VASKAÅATÅTHEÅ0OWERÅ%LECTRONICSÅ,ABORATORYÅMANAGEDÅTOÅTURNÅMYÅ








DURINGÅ OURÅ DISCUSSIONSÅ HAVEÅ HELPEDÅ MEÅ TOÅ KEEPÅ ONÅ TRACKÅ $ISCUSSIONSÅ WITHÅ 6ESAÅ
4UOMAINENÅANDÅ0ETRIÅ-¬KI/NTTOÅHAVEÅALSOÅHELPEDÅMEÅOFTENÅWITHÅAÅLOTÅOFÅLAUGHTERÅ
4HEÅ STAFFÅ ATÅ THEÅ0OWERÅ%LECTRONICSÅ ,ABORATORYÅ HASÅ ALWAYSÅ BEENÅ AVAILABLEÅWHENÅ
NEEDEDÅ 4HANKSÅ BELONGÅ TOÅ OURÅ SECRETARYÅ !NJAÅ -EURONENÅ FORÅ HERÅ CHEERFULÅ ATTITUDEÅ
WHENÅHANDLINGÅTHEÅSOMETIMESDULLÅPAPERÅWORKÅ)ÅHADÅPROBLEMSÅWITHÅ)ÅHADÅALREADYÅHADÅ
THEÅPLEASUREÅOFÅWORKINGÅWITHÅOURÅ LABORATORYÅTECHNICIANÅ)LKKAÅ(ANHIVAARAÅONÅSEVERALÅ
OCCASIONSÅ DURINGÅ THEÅ PREVIOUSÅ THREEÅ DECADESÅ !NDÅ THEREÅ WASÅ ALWAYSÅ SOMEONEÅ TOÅ
TROUBLESHOOTÅMYÅCOMPUTERÅ
4HEÅ FINANCIALÅ SUPPORTÅ GIVENÅ TOÅ MEÅ BYÅ THEÅ 'RADUATEÅ 3CHOOLÅ OFÅ %LECTRICALÅ
%NGINEERINGÅTHEÅ!SSOCIATIONÅOFÅ%LECTRICALÅ%NGINEERSÅINÅ&INLANDÅTHEÅ&INNISHÅ3OCIETYÅOFÅ













































;0=ÅÅ6-Å ,EPP¬NENÅ ANDÅ *Å ,UOMIÅ 	Å %STIMATINGÅ THEÅ BACK%-&Å OFÅ ANÅ
INDUCTIONÅ MOTORÅ 0ROCEEDINGSÅ OFÅ THEÅ THÅ %UROPEANÅ #ONFERENCEÅ ONÅ 0OWERÅ
%LECTRONICSÅANDÅ!PPLICATIONSÅ%0%ÅÅ'RAZÅ!USTRIAÅÅ!UGUSTÅÅONÅ
#$2/-Å
;0=Å 6-Å ,EPP¬NENÅ ANDÅ *Å ,UOMIÅ 	Å %FFECTÅ OFÅ EQUATIONÅ OFÅ MOTIONÅ ONÅ LOW
FREQUENCYÅ IMPEDANCEÅ OFÅ INDUCTIONÅ MOTORSÅ nÅ ANÅ APPROACHÅ FORÅ ROTORÅ FLUXÅ ANGLEÅ
ESTIMATIONÅ0ROCEEDINGSÅOFÅ%0%0%-#ÅÅ#AVTATÅ#ROATIAÅÅ3EPTEMBERÅ
ÅONÅ#$2/-Å
;0=Å 6-Å ,EPP¬NENÅ ANDÅ *Å ,UOMIÅ 	Å !Å TRACKINGÅ CONTROLLERÅ FORÅ AÅ SPEEDÅ
SENSORLESSÅ INDUCTIONÅMACHINEÅ DRIVEÅ0ROCEEDINGSÅ OFÅ Å .ORDICÅ7ORKSHOPÅ ONÅ
0OWERÅ ANDÅ )NDUSTRIALÅ %LECTRONICSÅ ./20)%Å Å 3TOCKHOLMÅ 3WEDENÅ Å
!UGUSTÅÅONÅ#$2/-Å




;0=Å 6-Å ,EPP¬NENÅ ANDÅ *Å ,UOMIÅ 	Å 3PEEDÅ SENSORLESSÅ INDUCTIONÅ MACHINEÅ
CONTROLÅ FORÅ ZEROÅ SPEEDÅ ANDÅ FREQUENCYÅ #ONFERENCEÅ 2ECORDÅ OFÅ THEÅ THÅ !NNUALÅ




2ECORDÅ OFÅ THEÅ )%%%Å )NTERNATIONALÅ %LECTRICÅ -ACHINESÅ ANDÅ $RIVESÅ #ONFERENCEÅ
)%-$#ÅÅÅ-ADISONÅ7)ÅÅ*UNEÅÅPPÅÅÅ
 8 
;0=Å6-Å,EPP¬NENÅ 	Å,OWFREQUENCYÅ INJECTIONBASEDÅ SPEEDÅ SENSORLESSÅ CONTROLÅ
OFÅINDUCTIONÅMOTORSÅnÅÅAPPLICABILITYÅANDÅIMPLEMENTATIONÅASPECTSÅ0ROCEEDINGSÅOFÅ












4HEÅ AUTHORÅ HASÅ WRITTENÅ 0UBLICATIONSÅ ;0=Å nÅ ;0=Å WITHÅ HELPÅ ANDÅ GUIDANCEÅ FROMÅ
0ROFESSORÅ ,UOMIÅ INÅ REFININGÅ THEÅ TEXTSÅ 0ROFESSORÅ ,UOMIÅ SUGGESTEDÅ THEÅ USEÅ OFÅ
IMPEDANCESÅ INÅ 0UBLICATIONÅ ;0=Å TOÅ DESCRIBEÅ THEÅ RESPONSEÅ OFÅ THEÅ ELECTROMECHANICALÅ
SYSTEMÅTOÅ THEÅ TESTÅ SIGNALÅ(EÅALSOÅ SUGGESTEDÅ THEÅANALYSISÅ OFÅ THEÅAPPLICABILITYÅOFÅ THEÅ
METHODÅINÅTERMSÅOFÅTHEÅTOTALÅMOMENTÅOFÅINERTIAÅINÅTHEÅSYSTEMÅINÅ0UBLICATIONSÅ;0=ÅANDÅ
;0=ÅÅ
0UBLICATIONÅ ;0=Å WASÅ WRITTENÅ MAINLYÅ BYÅ -Å (INKKANENÅ 4HEÅ AUTHORÅ WROTEÅ THEÅ
PARTSÅINTRODUCINGÅANDÅDESCRIBINGÅTHEÅSIGNALINJECTIONÅMETHODÅ4HEÅACTUALÅCOMBINATIONÅ
OFÅ THEÅ SPEEDADAPTIVEÅ FULLORDERÅ FLUXÅ OBSERVERÅ ANDÅ THEÅ SIGNALINJECTIONÅ METHODÅ WASÅ
ACHIEVEDÅ BYÅ-Å (INKKANENÅ WHOÅ ALSOÅ MADEÅ THEÅ SIMULATIONSÅ ANDÅ EXPERIMENTSÅ 4HEÅ
AUTHORÅ CONTRIBUTEDÅ TOÅ HISÅ WORKÅ ONLYÅ THROUGHÅ DISCUSSIONÅ ANDÅ COMMENTSÅ EXCEPTÅ FORÅ
HELPINGÅREFINEÅTHEÅFINALÅTEXTÅÅ
0UBLICATIONÅ;0=ÅWASÅJOINTLYÅWRITTENÅBYÅALLÅTHREEÅWRITERSÅ4HEÅAUTHORÅCONTRIBUTEDÅ
THEÅ BASICÅ IDEAÅ OFÅ APPLYINGÅ THEÅ SIGNALINJECTIONÅ METHODÅ TOÅ EVENÅ SURFACEÅ MAGNETÅ
SYNCHRONOUSÅMOTORSÅANDÅHELPEDÅ4Å+ERESZTYÅINÅBUILDINGÅTHEÅSIMULATIONÅMODELÅ




















F F Å CURRENTÅSIGNALSÅINÅDÅANDÅQÅDIRECTIONSÅINÅTHEÅCONTROLLERjSÅ
REFERENCEÅFRAMEÅ




























































SX Å SPACEÅVECTORÅOFÅTHEÅPHASEÅQUANTITIESÅ A CB Å  ÅX X X ÅEXPRESSEDÅINÅ
THEÅSTATIONARYÅREFERENCEÅFRAMEÅÅ
A CB Å  ÅX X X Å
GENERALÅPHASEÅQUANTITIESÅ






























Z Å ROTORÅFLUXÅLINKAGEÅSPACEÅVECTORÅOFÅTHEÅ( EQUIVALENTÅCIRCUITÅINÅ
THEÅSTATIONARYÅREFERENCEÅFRAMEÅ
K K
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USUALLYÅ DONEÅ BYÅ MEANSÅ OFÅ AÅ FREQUENCYÅ CONVERTERÅ )NÅ THEÅ MOSTÅ COMMONÅ TYPEÅ OFÅ
FREQUENCYÅ CONVERTERÅ THEÅ LINEÅ VOLTAGEÅ ISÅ FIRSTÅ RECTIFIEDÅ INTOÅ DCÅ VOLTAGEÅ WHICHÅ ISÅ
SUBSEQUENTLYÅ INVERTEDÅ INTOÅ ANÅ ADJUSTABLEÅ ACÅ VOLTAGEÅ USINGÅ 0ULSE7IDTH-ODULATIONÅ
07-	ÅTECHNIQUESÅÅ
4HEÅ CONTROLÅ STRATEGIESÅ OFÅ THEÅ INVERTERMOTORÅ COMBINATIONÅMAYÅ BEÅ CLASSIFIEDÅ INTOÅ
TWOÅ BROADÅ CATEGORIESÅ OPENLOOPÅ SCALARÅ CONTROLÅ STRATEGIESÅ FORÅ APPLICATIONSÅ WITHÅ
MODERATEÅ STATICÅ ANDÅ DYNAMICÅ PERFORMANCEÅ REQUIREMENTSÅ ANDÅ CLOSEDLOOPÅ VECTORÅ
CONTROLÅ STRATEGIESÅ FORÅ HIGHPERFORMANCEÅ APPLICATIONSÅ )NÅ VECTORÅ CONTROLÅ THEÅ FLUXÅ
LINKAGEÅ MAGNITUDEÅ ANDÅ THEÅ ELECTROMAGNETICÅ TORQUEÅ AREÅ CONTROLLEDÅ INDEPENDENTLYÅ OFÅ
EACHÅ OTHERÅ BYÅ ANALOGYÅ WITHÅ THEÅ DCÅ MACHINEÅ 4HEÅ INDEPENDENTÅ CONTROLÅ ISÅ MADEÅ
POSSIBLEÅ BYÅ DIVIDINGÅ THEÅ STATORÅ CURRENTÅ VECTORÅ INTOÅ COMPONENTSÅ PARALLELÅ ANDÅ
PERPENDICULARÅ TOÅ THEÅ FLUXÅ LINKAGEÅ VECTORÅ IEÅ INTOÅ FLUXPRODUCINGÅ ANDÅ TORQUE
PRODUCINGÅ COMPONENTSÅ 4HEÅ DIVISIONÅ CANÅ BEÅMADEÅ ONLYÅ IFÅ THEÅ DIRECTIONÅ OFÅ THEÅ FLUXÅ




FLUXÅ LINKAGEÅ WHICHÅ ISÅ OFTENÅ CALLEDÅ THEÅ FIELDÅ ORIENTATION	Å ANDÅ THEREAFTERÅ THEÅ
INDEPENDENTÅ CONTROLÅ OFÅ THEÅ MUTUALLYÅ PERPENDICULARÅ STATORÅ CURRENTÅ COMPONENTSÅ
(OWEVERÅIFÅTHEREÅISÅANÅERRORÅINÅTHEÅORIENTATIONÅAÅCROSSCOUPLINGÅBETWEENÅTHEÅFLUXÅANDÅ
TORQUEÅCONTROLÅLEADSÅTOÅPOORÅDYNAMICÅPERFORMANCEÅANDÅMAYÅINCREASEÅTHEÅPOWERÅLOSSESÅ
INÅTHEÅMOTORÅ-OREOVERÅAÅ FLUXÅ LEVELÅCONSIDERABLYÅ LOWERÅTHANÅDESIREDÅMAYÅCAUSEÅTHEÅ
MOTORÅ TOÅ LOSEÅ THEÅ REQUIREDÅ TORQUEPRODUCINGÅ CAPABILITYÅ 4HEÅ FIELDÅ ORIENTATIONÅ ISÅ
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RELATIVELYÅSTRAIGHTFORWARDÅINÅALLÅOPERATINGÅCONDITIONSÅIFÅTHEÅANGULARÅSPEEDÅOFÅTHEÅROTORÅ












VOLTAGEÅ AREÅ OFTENÅOBTAINEDÅ FROMÅOTHERÅ READILYÅ AVAILABLEÅ SIGNALSÅWITHINÅ THEÅ INVERTERÅ
4HEÅPROBLEMÅOFÅSENSORLESSÅ FIELDÅORIENTATIONÅ ISÅVERYÅDIFFICULTÅATÅ LOWÅSPEEDSÅWHENÅTHEÅ
STATORÅ FREQUENCYÅ APPROACHESÅ ZEROÅ )NÅ PARTÅ THEÅ DIFFICULTYÅ ISÅ PRACTICALÅ UNFAVORABLEÅ
SIGNALTONOISEÅ CONDITIONSÅ CAUSEDÅ BYÅ MEASUREMENTÅ ERRORSÅ ANDÅ ERRORSÅ INÅ MOTORÅ
PARAMETERÅ ESTIMATESÅ DETERIORATEÅ THEÅ FLUXÅ ESTIMATEÅ 4HEREÅ ISÅ ALSOÅ AÅ THEORETICALÅ
LIMITATIONÅ ATÅ ZEROÅ STATORÅ FREQUENCYÅ 4HEÅ FUNDAMENTALÅ COMPONENTSÅ OFÅ THEÅ STATORÅ
CURRENTÅ ANDÅ VOLTAGEÅ AREÅ PUREÅ DCÅ QUANTITIESÅ ATÅ ZEROÅ STATORÅ FREQUENCYÅ ANDÅ IFÅ THEÅ
CONTROLÅ ISÅ BASEDÅ ONÅ THEÅ COMMONLYÅ USEDÅ IDEALÅ MOTORÅMODELÅ WITHÅ SINUSOIDALÅ AIRGAPÅ
FIELDÅDISTRIBUTIONÅITÅISÅIMPOSSIBLEÅTOÅESTIMATEÅTHEÅSPEEDÅOFÅTHEÅSHAFTÅORÅTHEÅORIENTATIONÅ
OFÅTHEÅROTORÅFLUXÅFROMÅTHESEÅDCÅQUANTITIESÅ(OLTZÅ	Å
&LUXÅ OBSERVERSÅ EXPLOITINGÅ NONIDEALÅ CHARACTERISTICSÅ OFÅ THEÅ INDUCTIONÅMOTORÅ HAVEÅ
BEENÅ DEVELOPEDÅ TOÅ CIRCUMVENTÅ THEÅ PROBLEMÅ OFÅ ZEROFREQUENCYÅ OPERATIONÅ 4HESEÅ
OBSERVERSÅABANDONÅ THEÅ IDEALÅMOTORÅMODELÅ INÅ FAVORÅOFÅ AÅMOREÅDETAILEDÅONEÅ5SUALLYÅ
THEÅ OBSERVERSÅ EXCITEÅ THEÅ STATORÅ WINDINGÅ WITHÅ AÅ HIGHFREQUENCYÅ VOLTAGEÅ ORÅ CURRENTÅ
ABOUTÅÅ(Z	ÅANDÅTHEÅRESPONSEÅCONVEYSÅINFORMATIONÅABOUTÅTHEÅSPATIALÅLOCATIONÅOFÅAÅ
MAXIMUMÅ ORÅ MINIMUMÅ OFÅ THEÅ LEAKAGEÅ INDUCTANCEÅ ORÅ ROTORÅ RESISTANCEÅ 4HEÅ HIGH
FREQUENCYÅ EXCITATIONÅ MAYÅ BEÅ SPECIFICALLYÅ ADDEDÅ TOÅ THEÅ STATORÅ VOLTAGEÅ ORÅ CURRENTÅ
OTHERWISEÅTHEÅSWITCHINGÅHARMONICSÅOFÅTHEÅINVERTERÅMAYÅCONSTITUTEÅTHEÅEXCITATIONÅ4HEÅ
VARIATIONÅ OFÅ THEÅ INDUCTANCEÅ ORÅ RESISTANCEÅ ALONGÅ THEÅ AIRGAPÅ PERIPHERYÅ CANÅ BEÅ
PURPOSEFULLYÅ DESIGNEDÅ INTOÅ THEÅ ROTORÅ !LTERNATIVELYÅ THEÅ OBSERVEDÅ CHANGEÅ INÅ THEÅ
INDUCTANCEÅMAYÅ BEÅ CAUSEDÅ BYÅ VARIATIONÅ INÅ THEÅ LOCALÅ SATURATIONÅ 4HEÅ PROBLEMÅWITHÅ
THESEÅ SIGNALINJECTIONÅMETHODSÅ ISÅ THATÅ THEYÅAREÅ SPECIFICÅ TOÅ THEÅMOTORÅDESIGNÅANDÅ INÅ
MOSTÅ CASESÅ THEÅ OPERATINGÅ POINTÅ OFÅ THEÅ MOTORÅ AFFECTSÅ THEÅ INTERPRETATIONÅ OFÅ THEÅ
RESPONSEÅ
 15 
!NÅ ASSUMPTIONÅ OFÅ CONSTANTÅ ROTORÅ SPEEDÅ ISÅ OFTENÅMADEÅ INÅ ORDERÅ TOÅ SIMPLIFYÅ THEÅ
ANALYSISÅOFÅTHEÅFLUXÅDYNAMICSÅOFÅANÅINDUCTIONÅMOTORÅ4HEÅCONSTANTSPEEDÅASSUMPTIONÅ
LINEARIZESÅ THEÅ OTHERWISEÅ NONLINEARÅ SYSTEMÅ )TÅ ISÅ REASONEDÅ THATÅ THEÅ CURRENTSÅ OFÅ AÅ
WINDINGÅCANÅCHANGEÅALMOSTÅ INSTANTANEOUSLYÅWHILEÅTHEÅACCELERATIONÅ ISÅ LIMITEDÅBYÅTHEÅ
MOMENTÅOFÅ INERTIAÅ INÅTHEÅSYSTEMÅ4HEÅMECHANICALÅDYNAMICSÅAREÅTHUSÅEXCLUDEDÅ FROMÅ
THEÅ TREATMENTÅ OFÅ THEÅ FLUXÅ DYNAMICSÅ ANDÅ THEÅ SPEEDÅ MERELYÅ ENTERSÅ THEÅ VOLTAGEÅ
EQUATIONSÅ OFÅ THEÅ MOTORÅ ASÅ AÅ DISTURBANCEÅ (OWEVERÅ THEÅ MOMENTÅ OFÅ INERTIAÅ INÅ THEÅ
SYSTEMÅ ISÅ NOTÅ ALWAYSÅ LARGEÅ ENOUGHÅ TOÅ JUSTIFYÅ THEÅ ASSUMPTIONÅ OFÅ CONSTANTÅ SPEEDÅ )NÅ
FACTÅ IFÅ NOMINALÅ TORQUEÅ ISÅ APPLIEDÅ ANDÅ THEÅMOMENTÅ OFÅ INERTIAÅ OFÅ THEÅ ROTORÅ ALONEÅ ISÅ




4HEÅRESEARCHÅPRESENTEDÅ INÅTHISÅ THESISÅ ISÅMOTIVATEDÅBYÅTHEÅDIFFICULTYÅOFÅACHIEVINGÅ
SPEEDÅ SENSORLESSÅ VECTORÅ CONTROLÅ OFÅ ANÅ INDUCTIONÅMOTORÅWHENÅ THEÅ STATORÅ FREQUENCYÅ ISÅ










 4HEÅ DYNAMICÅ PERFORMANCEÅ OFÅ THEÅ SYSTEMÅ ISÅ COMPARABLEÅ TOÅ THATÅ OFÅ SPEED
SENSOREDÅVECTORÅCONTROLÅ




3INCEÅ SENSORLESSÅ ZEROFREQUENCYÅ VECTORÅ CONTROLÅ OFÅ ANÅ INDUCTIONÅMOTORÅ CANNOTÅ BEÅ
ACHIEVEDÅBYÅUSINGÅPUREÅDCÅQUANTITIESÅSOMEÅKINDÅOFÅSIGNALINJECTIONÅMETHODÅSHOULDÅBEÅ
CONSIDEREDÅ (OWEVERÅ THEÅ CONTROLÅ SHOULDÅ PREFERABLYÅ RELYÅ ONÅ AÅ SIMPLEÅ GENERALLYÅ
APPLICABLEÅMOTORÅMODELÅÅ
4HEÅWORKÅ PRESENTEDÅ INÅ THISÅ THESISÅ ISÅ BASEDÅ ONÅ THEÅ IDEALÅMOTORÅMODELÅWHICHÅ ISÅ






CREATESÅAÅSPECIFICÅ RESPONSEÅ FROMÅTHEÅELECTROMECHANICALÅ SYSTEMÅTHATÅCANÅBEÅEXTRACTEDÅ
FROMÅTHEÅSTATORÅVOLTAGEÅ4HEÅPHENOMENONÅISÅANALYZEDÅINÅTHISÅTHESISÅANDÅITÅISÅSHOWNÅ
THATÅTHEÅRESPONSEÅCONVEYSÅ INFORMATIONÅABOUTÅTHEÅROTORÅ FLUXÅDIRECTIONÅPROVIDEDÅTHATÅ
THEÅ TOTALÅ MOMENTÅ OFÅ INERTIAÅ ISÅ NOTÅ TOOÅ HIGHÅ "ASEDÅ ONÅ THEÅ RESULTÅ AÅ METHODÅ FORÅ
DETERMININGÅTHEÅDIRECTIONÅOFÅTHEÅROTORÅFLUXÅINÅAÅSPEEDÅSENSORLESSÅINDUCTIONÅMOTORÅDRIVEÅ
ISÅDEVELOPEDÅ%XPERIMENTALÅRESULTSÅINDICATEÅTHATÅTHEÅMETHODÅISÅCAPABLEÅOFÅTRACKINGÅTHEÅ





%ARLYÅ WORKÅ INTRODUCINGÅ THEÅ TWOREACTIONÅ THEORYÅ 0ARKÅ 	Å FORÅ SYNCHRONOUSÅ
GENERATORSÅ LAIDÅ DOWNÅ GENERALÅ PRINCIPLESÅ FORÅ THEÅ ANALYSISÅ OFÅ ACÅ MACHINESÅ 3TANLEYÅ
	Å PROPOSESÅ ITSÅ USEÅ FORÅ THEÅ DYNAMICÅ ANALYSISÅ OFÅ INDUCTIONÅMOTORSÅ DERIVINGÅ THEÅ
INDUCTIONÅ MOTORÅ MODELÅ ANDÅ SOLVINGÅ EXAMPLEÅ PROBLEMSÅ BASEDÅ ONÅ ITÅ 4HEÅ FOLLOWINGÅ
ASSUMPTIONSÅWEREÅLISTEDÅBYÅ3TANLEYÅÅ
Å











PHASEÅ INDUCTIONÅMOTORÅ4HEÅ ASSUMPTIONSÅ GUARANTEEÅ THATÅ THEÅ SPATIALÅ DISTRIBUTIONÅ OFÅ
THEÅAIRÅGAPÅFIELDÅINÅTHEÅMOTORÅISÅALWAYSÅSINUSOIDALÅEVENÅIFÅTHEÅTIMELYÅBEHAVIORÅOFÅTHEÅ
CURRENTSÅ INÅ THEÅ INDIVIDUALÅWINDINGSÅWEREÅNOTÅ4HUSÅ THEÅ FUNDAMENTALWAVEÅMODELÅ ISÅ
ALSOÅ APPLICABLEÅ INÅ DYNAMICÅ ANALYSISÅ &ORÅ AÅ SIMILARÅ TREATMENTÅ SEEÅ FORÅ EXAMPLEÅ
+AZMIERKOWSKIÅANDÅ4UNIAÅ	Å
3PACEÅVECTORSÅPROVIDEÅANÅEFFICIENTÅANDÅCONVENIENTÅ TOOLÅ FORÅ THEÅANALYSISÅOFÅ THREE
PHASEÅ SYSTEMSÅ 4HEYÅ WEREÅ ORIGINALLYÅ DEVELOPEDÅ BYÅ +OV©CSÅ ANDÅ 2©CZÅ 	Å 4HEÅ








X X X X   Å 	Å
WHEREÅ THEÅPHASEÅ QUANTITIESÅMAYÅVARYÅ ARBITRARILYÅ INÅ TIMEÅ4HEÅ SCALINGÅ FACTORÅ Å INÅ
	ÅISÅCHOSENÅSOÅTHATÅIFÅ AX Å BX ÅANDÅ CX ÅFORMÅAÅSYMMETRICALÅTHREEPHASEÅSYSTEMÅTHEÅ
MAGNITUDEÅ OFÅ SX Å EQUALSÅ THEÅ AMPLITUDEÅ OFÅ THEÅ SINUSOIDALÅ PHASEÅ QUANTITIESÅ 4HEÅ
SUPERSCRIPTÅiSjÅINDICATESÅTHATÅTHEÅSPACEÅVECTORÅISÅEXPRESSEDÅINÅTHEÅSTATIONARYÅREFERENCEÅ
FRAMEÅTHEÅREALÅAXISÅOFÅWHICHÅISÅATTACHEDÅTOÅTHEÅMAGNETICÅAXISÅOFÅPHASEÅAÅ4HEÅSPACEÅ
VECTORÅ CANÅ BEÅ EXPRESSEDÅ BYÅ ITSÅ REALÅ ANDÅ IMAGINARYÅ PARTSÅ ASÅ S JX X X  Å 4HEÅ
REFERENCEÅ FRAMEÅ ISÅ OFTENÅ CHOSENÅ DIFFERENTLYÅ BYÅ ATTACHINGÅ ITSÅ REALÅ AXISÅ TOÅ THEÅ SPACEÅ
VECTORÅ OFÅ AÅ SUITABLEÅ QUANTITYÅ INÅ THEÅ MOTORÅ USUALLYÅ THEÅ SPACEÅ VECTORÅ Z Å OFÅ AÅ FLUXÅ
LINKAGEÅ )NÅ THISÅ REFERENCEÅ FRAMEÅ THEÅ FLUXÅ LINKAGEÅ Z Å REDUCESÅ TOÅ AÅ REALÅ QUANTITYÅ Z Å
-OREOVERÅ THEÅ STEADYSTATEÅ SPACEÅVECTORSÅOFÅ THEÅELECTRICALÅQUANTITIESÅAREÅ CONSTANTÅ INÅ
THISÅREFERENCEÅFRAMEÅÅ
4HEÅ FUNDAMENTALWAVEÅ MODELÅ OFÅ THEÅ THREEPHASEÅ INDUCTIONÅ MOTORÅ ISÅ FULLYÅ
DETERMINEDÅ BYÅ FIVEÅ PARAMETERSÅ INÅ THEÅ COMMONLYÅ USEDÅ 4EQUIVALENTÅ CIRCUITÅ OFÅ THEÅ
MOTORÅTHEÅMAGNETIZINGÅINDUCTANCEÅ M, ÅTHEÅLEAKAGEÅINDUCTANCESÅ S,T ÅANDÅ R,T ÅOFÅTHEÅ
STATORÅ ANDÅ ROTORÅ WINDINGSÅ RESPECTIVELYÅ ANDÅ THEÅ RESISTANCESÅ S2 Å ANDÅ R2 Å OFÅ THEÅ
WINDINGSÅ 4HEÅ DYNAMICÅ 4EQUIVALENTÅ CIRCUITÅ OFÅ THEÅ INDUCTIONÅ MOTORÅ INÅ &IGÅ Å ISÅ
GIVENÅINÅTHEÅSTATIONARYÅREFERENCEÅFRAMEÅ4HEÅVARIABLESÅAREÅTHEÅSTATORÅVOLTAGEÅ SSU ÅTHEÅ
STATORÅ CURRENTÅ SSI Å THEÅMAGNETIZINGÅ CURRENTÅ
S
MI Å THEÅ ROTORÅ CURRENTÅ
S
RI Å THEÅ ROTORÅ FLUXÅ
LINKAGEÅ S
R
Z ÅANDÅTHEÅANGULARÅSPEEDÅ MX ÅOFÅTHEÅSHAFTÅINÅELECTRICALÅRADIANSÅPERÅSECONDÅ
)NÅ THISÅ THESISÅ THEÅ DYNAMICÅ ( EQUIVALENTÅ CIRCUITÅ ISÅ ADOPTEDÅ WITHÅ ALLÅ LEAKAGEÅ
REFERREDÅTOÅTHEÅSTATORÅSIDEÅ$EÅ$ONCKERÅANDÅ.OVOTNYÅ	Å4HEÅCIRCUITÅEXPRESSEDÅINÅ
THEÅ STATIONARYÅ REFERENCEÅ FRAMEÅ INÅ &IGÅ Å ISÅ FULLYÅ DETERMINEDÅ BYÅ ONLYÅ FOURÅ
PARAMETERSÅ THEÅMAGNETIZINGÅ INDUCTANCEÅ -, Å THEÅ TOTALÅ LEAKAGEÅ INDUCTANCEÅ ,T Å THEÅ
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, IZ  Å 	Å
%LIMINATINGÅTHEÅROTORÅCURRENTÅ SS S2 S-2 I , IZ  ÅYIELDSÅTHEÅVOLTAGEÅEQUATIONSÅWITHÅ
THEÅSTATORÅCURRENTÅANDÅROTORÅFLUXÅLINKAGEÅASÅSTATEÅVARIABLESÅ
SS SS
S MS S S2 2 - 2
D
 	   J 	
D
, I U 2 2 I 2 ,
T
T X Z     Å 	Å
 20 
S SS
MS2 2 -2 2
D
  J 	
D
2 I 2 ,
T











, I U 2 2 I E
T













U 2 I , I
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TZ    Å 	Å
WHICHÅISÅOFTENÅUSEDÅFORÅOPENLOOPÅESTIMATIONÅOFÅTHEÅROTORÅFLUXÅLINKAGEÅ%QUATIONÅ	Å
ISÅ COMMONLYÅ KNOWNÅ ASÅ THEÅ VOLTAGEÅ MODELÅ %QUATIONÅ 	Å CANÅ ALSOÅ BEÅ USEDÅ FORÅ
ESTIMATINGÅTHEÅROTORÅFLUXÅLINKAGEÅTHISÅISÅKNOWNÅASÅTHEÅCURRENTÅMODELÅ
!CCORDINGÅ TOÅ 	Å THEÅ BACKEMFÅ DEPENDSÅ ONLYÅ ONÅ THEÅ SPEEDÅ ANDÅ ROTORÅ FLUXÅ
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7HENÅ THEÅ REFERENCEÅ FRAMEÅ ISÅ ATTACHEDÅ TOÅ THEÅ ROTORÅ FLUXÅ ROTATINGÅ ATÅ ANGULARÅ
FREQUENCYÅ X ÅTHEÅEQUATIONSÅBECOMEÅ
M2 - 2  J 	E 2 , X Z  Å 	Å
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Z X Z   Å 	Å
7RITINGÅ THEÅ STATORÅ CURRENTÅ ASÅ QS D JI I I  Å ANDÅ REALIZINGÅ THATÅ INÅ THEÅ ROTORÅ FLUXÅ
REFERENCEÅFRAMEÅ 22 JZ Z  Å	ÅANDÅ	ÅCANÅBEÅCOMBINEDÅANDÅSPLITÅINTOÅREALÅ
ANDÅIMAGINARYÅPARTSÅ
2







Z Z  Å 	Å
Q M2 2  	2 I X X Z   Å 	Å
!CCORDINGÅ TOÅ 	Å THEÅ ROTORÅ FLUXÅ LINKAGEÅ MAGNITUDEÅ 2Z Å CANÅ BEÅ CONTROLLEDÅ BYÅ
ADJUSTINGÅTHEÅSTATORÅCURRENTÅCOMPONENTÅ DI Å)NÅSTEADYÅSTATEÅTHEÅDERIVATIVEÅISÅZEROÅANDÅ
	ÅGIVESÅ D 2 -I ,Z Å(ENCEÅTHEREÅISÅNOÅROTORÅCURRENTÅINÅTHEÅDÅDIRECTIONÅANDÅTHEÅ
MAGNETIZATIONÅCOMESÅEXCLUSIVELYÅFROMÅTHEÅSTATORÅCURRENTÅDÅCOMPONENTÅ - DI I ÅÅ
%QUATIONÅ	ÅCANÅBEÅREARRANGEDÅASÅ
Q 2 22 IX Z Å 	Å
WHEREÅTHEÅSLIPÅANGULARÅFREQUENCYÅ M X X X  ÅHASÅBEENÅINTRODUCEDÅ%QUATIONÅ	Å
ISÅKNOWNÅASÅ THEÅ SLIPÅ RELATIONÅ!Å STEADYSTATEÅ FORMÅOFÅ THEÅ SLIPÅ RELATIONÅOFTENÅUSEDÅ ISÅ
R Q DI IX U  Å WHEREÅ R - 2, 2U  Å ISÅ THEÅ ROTORÅ TIMEÅ CONSTANTÅ )NÅ THEÅ ROTORÅ FLUXÅ
REFERENCEÅFRAMEÅ Q 2QI I ÅALWAYSÅ
4HEÅELECTROMAGNETICÅTORQUEÅCANÅBEÅEXPRESSEDÅASÅ





4 IZ  Å 	Å
WHEREÅPÅISÅTHEÅNUMBERÅOFÅPOLEÅPAIRSÅANDÅ K KK 2D 2Q2 JZ Z Z
   ÅISÅTHEÅCOMPLEXÅCONJUGATEÅ
OFÅ THEÅ ROTORÅ FLUXÅ LINKAGEÅ VECTORÅ INÅ THEÅ ARBITRARYÅ REFERENCEÅ FRAMEÅ 4HEÅ TORQUEÅ ISÅ
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4 IZ Å 	Å
 /BSERVABILITYÅOFÅTHEÅROTORÅFLUXÅORÅSPEEDÅ
&LUXÅOBSERVERSÅBASEDÅONÅ THEÅ FUNDAMENTALWAVEÅMOTORÅMODELÅ CANÅBEÅUSEDÅ IFÅ THEÅ
FREQUENCYÅ ISÅ HIGHÅ ENOUGHÅ )FÅ THEÅ STATORÅ FREQUENCYÅ DIFFERSÅ FROMÅ ZEROÅ ANDÅ IFÅ THEÅ
PARAMETERSÅAREÅEXACTLYÅKNOWNÅTHENÅ ITÅ ISÅ INÅPRINCIPLEÅPOSSIBLEÅTOÅOBSERVEÅTHEÅROTORÅ
FLUXÅFROMÅTHEÅSTATORÅCURRENTÅANDÅVOLTAGEÅINÅSTEADYÅSTATEÅAÅFACTÅTHATÅBECOMESÅEVIDENTÅ
FROMÅTHEÅSTEADYSTATEÅSPACEÅVECTORÅDIAGRAMÅINÅ&IGÅÅ4HEÅDIAGRAMÅISÅBASEDÅONÅTHEÅ
FUNDAMENTALWAVEÅMOTORÅMODELÅANDÅ ISÅOBTAINEDÅ FROMÅ	Å Å	ÅBYÅSETTINGÅTHEÅ
TIMEÅDERIVATIVESÅTOÅZEROÅ4HEÅQÅAXISÅISÅFOUNDÅBYÅSUBTRACTINGÅTHEÅVOLTAGEÅDROPSÅOFÅTHEÅ
TOTALÅ LEAKAGEÅ INDUCTANCEÅ ANDÅ THEÅ STATORÅ RESISTANCEÅ FROMÅ THEÅ STATORÅ VOLTAGEÅ Å(ENCEÅ
THEÅDIRECTIONÅOFÅTHEÅROTORÅFLUXÅDÅAXIS	ÅISÅALSOÅKNOWNÅ4HEÅMAGNITUDEÅOFÅTHEÅROTORÅFLUXÅ
ISÅ FOUNDÅASÅTHEÅPRODUCTÅOFÅTHEÅMAGNETIZINGÅ INDUCTANCEÅANDÅTHEÅDÅCOMPONENTÅOFÅTHEÅ
























MOTORÅ PARAMETERSÅ ANDÅ ANÅ IDEALÅ MOTORÅ !TÅ ZEROÅ FREQUENCYÅ 	Å ANDÅ 	Å GIVEÅ
SS SU 2 I ÅANDÅ S2E 2 I ÅBUTÅTHEÅSPEEDÅ MX ÅANDÅTHEÅROTORÅ FLUXÅ LINKAGEÅ 2Z INÅ	Å
REMAINÅUNSOLVABLEÅ4HEÅSPACEÅVECTORÅDIAGRAMSÅINÅ&IGÅÅREPRESENTÅTWOÅDIFFERENTÅZERO
FREQUENCYÅSTEADYSTATEÅOPERATINGÅCONDITIONSÅ FORÅ THEÅSAMEÅMOTORÅ )NÅ&IGÅÅA	Å THEÅ
ROTORÅFLUXÅISÅHIGHERÅANDÅTHEÅSPEEDÅISÅLOWERÅTHANÅINÅTHEÅDIAGRAMÅINÅ&IGÅÅB	Å9ETÅ
THEREÅ ISÅ NOÅ DIFFERENCEÅ INÅ THEÅ STATORÅ VOLTAGEÅ ORÅ CURRENTÅ BETWEENÅ THEÅ DIAGRAMSÅ 4HEÅ
SITUATIONÅWOULDÅ BEÅ DIFFERENTÅ IFÅ THEÅ SPEEDÅ MX ÅWEREÅ KNOWNÅ4HEÅ ANGLEÅ OFÅ THEÅ STATORÅ
































SS SU 2 I
Å




(OFMANNÅ ANDÅ 3ANDERSÅ 	Å PRESENTÅ AÅ RIGOROUSÅ OBSERVABILITYÅ ANALYSISÅ STARTINGÅ
FROMÅTHEÅ STATEÅ SPACEÅ REPRESENTATIONÅOFÅ THEÅ ELECTROMECHANICALÅ SYSTEMÅ LEADINGÅ TOÅ THEÅ













X    Å 	Å
WHEREÅ*ÅISÅTHEÅTOTALÅMOMENTÅOFÅINERTIAÅBÅISÅTHEÅCOEFFICIENTÅOFÅVISCOUSÅFRICTIONÅANDÅ ,4 Å
ISÅ THEÅ LOADÅ TORQUEÅ#OMBININGÅ 	Å Å 	Å 	Å ANDÅ 	Å LEADSÅ TOÅ THEÅ SIGNALÅÅÅÅÅÅÅÅÅÅÅÅÅÅÅ
FLOWÅDIAGRAMÅINÅ&IGÅÅWHEREÅITÅISÅASSUMEDÅTHATÅTHEÅMOTORÅISÅCURRENTFEDÅ4HEÅCLOSEÅ
CONNECTIONÅBETWEENÅTHEÅBACKEMFÅE ÅANDÅTHEÅSTATORÅVOLTAGEÅ SU ÅASÅSHOWNÅINÅ&IGÅÅ
ISÅAGAINÅEVIDENTÅÅ
4HEÅPRINCIPLEÅOFÅTHEÅROTORÅFLUXÅORIENTATIONÅMETHODÅPRESENTEDÅINÅTHISÅTHESISÅCANÅBEÅ
BRIEFLYÅ INTRODUCEDÅ WITHÅ REFERENCEÅ TOÅ &IGÅ Å !NÅ ALTERNATINGÅ CURRENTÅ SIGNALÅ
CCD 	 COS 	I T ! TX ÅISÅADDEDÅTOÅTHEÅQUIESCENTÅFLUXPRODUCINGÅSTATORÅCURRENTÅCOMPONENTÅ
DI Å 4HEÅ ANGULARÅ FREQUENCYÅ CX Å OFÅ THEÅ SIGNALÅ ISÅ SUFFICIENTLYÅ LARGEÅ TOÅ PRODUCEÅ NOÅ
SIGNIFICANTÅVARIATIONÅINÅTHEÅFLUXÅLEVELÅ)FÅTHEREÅISÅAÅSMALLÅORIENTATIONÅERRORÅ  
eF R R  Å
BETWEENÅTHEÅACTUALÅROTORÅFLUXÅANGLEÅ R ÅANDÅTHEÅESTIMATEDÅANGLEÅ 
eR ÅTHEÅACTUALÅSTATORÅ
CURRENTÅ INÅ THEÅ ROTORÅ FLUXÅ REFERENCEÅ FRAMEÅ WILLÅ BEÅ APPROXIMATELYÅ
S QD CD CD 	 J;  	=I I I T I I TFx    Å WHEREÅ QI Å ISÅ THEÅ QUIESCENTÅ TORQUEPRODUCINGÅ STATORÅ
CURRENTÅCOMPONENTÅ4HEÅVARIATIONÅOFÅTHEÅTERMÅ CDJ  	I TF ÅISÅINÅPHASEÅWITHÅ CD 	I T ÅIFÅ F ÅISÅ
POSITIVEÅANDÅINÅTHEÅOPPOSITEÅPHASEÅIFÅ F ÅISÅNEGATIVEÅ#ONSEQUENTLYÅEITHERÅANÅINPHASEÅ



































EFFECTÅ OFÅ THEÅ FRICTIONÅ B Å THEÅ RESULTINGÅ SPEEDÅ OSCILLATIONÅ MC 	TX Å WILLÅ THENÅ BEÅ EITHERÅ
LAGGINGÅ CD 	I T Å BYÅ Q Å CORRESPONDINGÅ TOÅ F  	Å ORÅ LEADINGÅ CD 	I T Å BYÅ Q Å
CORRESPONDINGÅ TOÅ F  	Å &INALLYÅ THEÅ QÅ COMPONENTÅ OFÅ THEÅ BACKEMFÅ SHOWSÅ ANÅ




COS 	 ÅÅÅ 
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FROMÅ THEÅ ASSUMPTIONSÅ LISTEDÅ INÅ THEÅ BEGINNINGÅ OFÅ #HAPTERÅ Å )NTRODUCINGÅ SOMEÅ
CONSTRUCTIONALÅ ASYMMETRYÅ INTOÅ THEÅ ROTORÅ FORÅ EXAMPLEÅ ORÅ TAKINGÅ THEÅ MAGNETICÅ
SATURATIONÅINTOÅACCOUNTÅYIELDSÅAÅNONFUNDAMENTALWAVEÅMOTORÅMODELÅ&UNDAMENTAL
WAVEÅ EXCITATIONÅ MEANSÅ THATÅ INÅ ADDITIONÅ TOÅ THEÅ BASICÅ FLUXÅ ANDÅ TORQUEPRODUCINGÅ
COMPONENTSÅ NOÅ EXTRAÅ VOLTAGEÅ ORÅ CURRENTÅ SIGNALÅ ISÅ INTENTIONALLYÅ FEDÅ INTOÅ THEÅ STATORÅ
WINDINGÅÅ)NÅSTEADYÅSTATEÅTHEÅVOLTAGEÅORÅCURRENT	ÅFEDÅINTOÅTHEÅMOTORÅISÅINÅTHEÅIDEALÅ
CASEÅSINUSOIDALÅORÅDC	ÅWITHOUTÅHARMONICSÅ3IGNALÅ INJECTIONÅMEANSÅTHATÅSOMEÅTIME
VARYINGÅ VOLTAGEÅ ORÅ CURRENTÅ SIGNALÅ ISÅ INTENTIONALLYÅ ADDEDÅ TOÅ THEÅ FUNDAMENTALWAVEÅ
EXCITATIONÅ
/BVIOUSLYÅ THEÅ PUREÅ FUNDAMENTALWAVEÅ APPROACHÅ WHEREÅ THEÅ FUNDAMENTALWAVEÅ
MOTORÅMODELÅANDÅFUNDAMENTALWAVEÅEXCITATIONÅAREÅUSEDÅHASÅLESSÅFREEDOMÅINÅSELECTINGÅ
THEÅ UNDERLYINGÅ PRINCIPLEÅ FORÅ SENSORLESSÅ FIELDÅ ORIENTATIONÅ THANÅ THEÅ OTHERÅ APPROACHESÅ
(OWEVERÅITÅISÅTHEÅAPPROACHÅMOSTÅGENERALLYÅAPPLICABLEÅ-OREOVERÅPOWERFULÅTOOLSÅANDÅ
ANÅUNDERSTANDINGÅOFÅTHEÅPROBLEMÅHAVEÅACCUMULATEDÅOVERÅTHEÅYEARSÅINTOÅAÅMATUREÅYETÅ














OFÅ THEÅ PUREÅ FUNDAMENTALWAVEÅ APPROACHÅ &IRSTÅ ITÅ ISÅ POSSIBLEÅ TOÅ ABANDONÅ THEÅ
FUNDAMENTALWAVEÅMOTORÅMODELÅ INÅ FAVORÅOFÅAÅMOREÅDETAILEDÅONEÅ4YPICALLYÅTHEÅNEWÅ
MOTORÅMODELÅISÅSPATIALLYÅANISOTROPICÅIEÅTHEÅIMPEDANCEÅOFÅTHEÅMOTORÅASÅSEENÅFROMÅTHEÅ
STATORÅ TERMINALSÅ ISÅ NOTÅ EQUALÅ INÅ DIFFERENTÅ DIRECTIONSÅ 3ECTIONÅ Å DEALSÅ WITHÅ THISÅ
APPROACHÅÅ
3ECONDÅ ITÅ ISÅ POSSIBLEÅ TOÅ STAYÅ WITHÅ THEÅ FUNDAMENTALWAVEÅMOTORÅMODELÅ BUTÅ TOÅ
ENHANCEÅ THEÅ FUNDAMENTALWAVEÅ EXCITATIONÅ INÅ SOMEÅWAYÅ TOÅ EITHERÅ AVOIDÅ THEÅ DIFFICULTÅ
OPERATIONÅATÅZEROÅFREQUENCYÅINÅSTEADYÅSTATEÅORÅTOÅINCLUDEÅAÅSIGNALÅTHATÅGIVESÅRISEÅTOÅAÅ
USEFULÅRESPONSEÅFROMÅTHEÅMOTORÅ4HISÅAPPROACHÅISÅDISCUSSEDÅINÅ3ECTIONÅÅÅ








SPEEDÅ SENSORLESSÅ CONTROLÅ USUALLYÅ INVOLVEDÅ INCREASINGÅ THEÅ SUPPLYÅ VOLTAGEÅ WHENÅ THEÅ
OPERATINGÅ FREQUENCYÅ WASÅ CLOSEÅ TOÅ ZEROÅ (OWEVERÅ THEÅ EXACTÅ AMOUNTÅ OFÅ ADDITIONALÅ







*OETTENÅ ANDÅ -AEDERÅ 	Å RECOGNIZEÅ THEÅ GAPÅ BETWEENÅ THEÅ SIMPLEÅ SENSORLESS	Å
SCALARÅ CONTROLÅ STRATEGIESÅ WITHÅ POORÅ DYNAMICSÅ ANDÅ THEÅ SENSORED	Å HIGHPERFORMANCEÅ
VECTORÅ CONTROLÅ STRATEGIESÅ 4HEYÅ PROPOSEDÅ AÅ SENSORLESSÅ SLIPÅ FREQUENCYÅ CALCULATIONÅ
SCHEMEÅBASEDÅONÅ THEÅ ROTORÅBACKEMFÅ ESTIMATIONÅ4HEÅ CALCULATEDÅ SLIPÅ FREQUENCYÅWASÅ
FEDÅTOÅANÅINNERÅSLIPÅFREQUENCYÅCONTROLÅ LOOPÅWHEREASÅTHEÅOUTERÅCONTROLÅ LOOPÅCOULDÅBEÅ
FORÅ FORÅEXAMPLEÅTORQUEÅSPEEDÅORÅSTATORÅ FREQUENCYÅREGULATIONÅ4HEÅPROBLEMSÅCAUSEDÅ
BYÅ THEÅ VANISHINGÅ ROTORÅ BACKEMFÅ ATÅ LOWÅ SPEEDSÅ ANDÅ ANÅ INACCURATEÅ STATORÅ RESISTANCEÅ
ESTIMATEÅWEREÅPOINTEDÅOUTÅ4HEÅMETHODÅWORKEDÅWELLÅIFÅTHEÅSTATORÅFREQUENCYÅWASÅLARGERÅ
THANÅ 3 %± Å TOÅ 5 %± Å OFÅ THEÅ RATEDÅ FREQUENCYÅ 4HEÅ DYNAMICÅ RESPONSEÅ WASÅ IMPROVEDÅ
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FROMÅ THATÅ OBTAINABLEÅ USINGÅ AÅ SCALARÅ CONTROLÅ SCHEMEÅ THEÅ SPEEDÅ SETTLINGÅ TIMEÅ BEINGÅ
ABOUTÅÅMSÅÅ
4HEÅDEVELOPMENTSÅINÅTHEÅFIELDÅOFÅCONTROLÅTHEORYÅDURINGÅTHEÅSÅANDÅSÅALSOÅ
INFLUENCEDÅ THEÅWAYÅ THEÅ CONTROLÅPROBLEMSÅWEREÅHANDLEDÅ INÅ THEÅ FIELDÅOFÅMOTORÅDRIVESÅ
3TARTINGÅ FROMÅ THEÅ STATESPACEÅ REPRESENTATIONÅ OFÅ LINEARÅ TIMEINVARIANTÅ SYSTEMSÅ NEWÅ
METHODSÅWEREÅADOPTEDÅINÅTHEÅANALYSISÅANDÅSYNTHESISÅOFÅCONTROLÅALGORITHMSÅ3INCEÅTHEÅ
INDUCTIONÅ MOTORÅ ISÅ AÅ NONLINEARÅ TIMEVARIANTÅ SYSTEMÅ EITHERÅ LINEARIZATIONÅ THROUGHÅ
SIMPLIFYINGÅ ASSUMPTIONSÅ ORÅ ADOPTIONÅ OFÅ AÅ CONTROLÅMETHODÅ FORÅ NONLINEARÅ ANDÅ TIME
VARIANTÅ SYSTEMSÅ WASÅ NEEDEDÅ 4HEÅ +ALMANÅ FILTERÅ ISÅ AÅ CELEBRATEDÅ STOCHASTICÅ SYSTEMÅ
IDENTIFICATIONÅ TOOLÅ INTRODUCEDÅ BYÅ 2Å %Å +ALMANÅ INÅ THEÅ SÅ STR½MÅ ANDÅ
7ITTENMARKÅ 	Å 4HEÅ FILTERÅ GIVESÅ ANÅ OPTIMALÅ IDENTIFICATIONÅ RESULTÅ PROVIDEDÅ THEÅ
NOISEÅ ISÅWHITEÅ'AUSSIANÅ!ÅVARIANTÅ OFÅ THEÅ FILTERÅ CALLEDÅ THEÅ%XTENDEDÅ+ALMANÅ&ILTERÅ
%+&	Å CANÅ BEÅ USEDÅ FORÅ THEÅ IDENTIFICATIONÅ OFÅ NONLINEARÅ SYSTEMSÅ (ILLENBRANDÅ 	Å
PROPOSESÅTHEÅUSEÅOFÅTHEÅ%+&ÅINÅESTIMATINGÅTHEÅSPEEDÅOFÅANÅINDUCTIONÅMOTORÅ





ALSOÅBEÅCONFIGUREDÅTOÅUSEÅTWOÅDIFFERENTÅMODELSÅ FORÅESTIMATINGÅTHEÅSAMEÅQUANTITYÅ y Å
&ORÅTHEÅESTIMATIONÅONEÅOFÅTHEÅMODELSÅTHEÅADAPTIVEÅMODEL	ÅNEEDSÅAÅSETÅOFÅUNKNOWNÅ
PARAMETERSÅWHILEÅ THEÅOTHERÅMODELÅ THEÅ REFERENCEÅMODEL	Å ISÅ INDEPENDENTÅOFÅ THISÅ SETÅ
4HEÅ RESPECTIVEÅ OUTPUTSÅ OFÅ THEÅ TWOÅ MODELSÅ AeY Å ANDÅ ReY Å AREÅ FORCEDÅ TOÅ AGREEÅ BYÅ AÅ
CONTROLLERÅADJUSTINGÅTHEÅUNKNOWNÅPARAMETERÅSETÅ)FÅTHEÅPARAMETERÅSETÅCONSISTSÅOFÅONLYÅ
ONEÅPARAMETERÅANDÅIFÅTHEÅESTIMATEÅ ReY ÅPROVIDEDÅBYÅTHEÅREFERENCEÅMODELÅISÅCORRECTÅITÅISÅ





SPEEDÅ ISÅNOTÅNEEDEDÅ INÅ 	Å THEÅVOLTAGEÅMODELÅWASÅ TAKENÅASÅ THEÅ REFERENCEÅMODELÅ








THEÅ -2!3Å ISÅ DEPENDENTÅ ONÅ THEÅ QUALITYÅ OFÅ THEÅ REFERENCEÅ MODELÅ 0ENGÅ ANDÅ
&UKAOÅ	Å INTRODUCEÅ ANÅ -2!3Å STRUCTUREÅ WHEREÅ THEÅ BACKEMFÅ WASÅ USEDÅ INÅ THEÅ
REFERENCEÅANDÅADAPTIVEÅMODELSÅINSTEADÅOFÅTHEÅROTORÅFLUXÅTHUSÅAVOIDINGÅTHEÅPROBLEMÅOFÅ
OPENLOOPÅ INTEGRATIONÅ &URTHERÅ THEYÅ PROPOSEDÅ ANOTHERÅ -2!3Å STRUCTUREÅ WHEREÅ THEÅ
CROSSÅ PRODUCTÅ OFÅ THEÅ STATORÅ CURRENTÅ ANDÅ THEÅ BACKEMFÅ ISÅ USEDÅ CIRCUMVENTINGÅ THEÅ
PROBLEMSÅASSOCIATEDÅWITHÅTHEÅSTATORÅRESISTANCEÅ4HEÅROTORÅTIMEÅCONSTANTÅAFFECTSÅONLYÅ
THEÅSPEEDÅCONTROLÅACCURACYÅLEAVINGÅTHEÅTOTALÅLEAKAGEÅINDUCTANCEÅANDÅTHEÅMAGNETIZINGÅ
INDUCTANCEÅ THEÅ ONLYÅMOTORÅ PARAMETERSÅ AFFECTINGÅ THEÅ FIELDÅ ORIENTATIONÅ-ARWALIÅ ANDÅ




POSITIONSENSOREDÅ FLUXÅOBSERVERÅ INÅ SUCHÅAÅWAYÅ THATÅATÅ LOWÅSPEEDSÅONLYÅ THEÅCURRENTÅ
MODELÅISÅUSEDÅWHILEÅATÅHIGHERÅSPEEDSÅONLYÅTHEÅVOLTAGEÅMODELÅISÅUSEDÅ4HEÅTRANSITIONÅ
BETWEENÅ THEÅ MODELSÅ ISÅ SMOOTHÅ ANDÅ CONTINUOUSÅ *ANSENÅ ANDÅ ,ORENZÅ 	Å USEÅ AÅ






LIMITATIONSlÅ "LASCO'IMENEZÅ ETÅ ALÅ AÅ B	Å DEALÅ EXTENSIVELYÅ WITHÅ THEÅ
PERFORMANCEÅ LIMITATIONSÅ OFÅ THEÅ-2!3BASEDÅ SENSORLESSÅ INDUCTIONÅMOTORÅ DRIVESÅ4HEÅ
COMBINEDÅ-2!3#,&/ÅOFÅ*ANSENÅANDÅ,ORENZÅ	ÅINÅPARTICULARÅISÅANALYZEDÅSINCEÅ
THEÅ AUTHORSÅ CONSIDERÅ THISÅ STRUCTUREÅ THEÅ BESTÅ -2!3Å FLUXÅ ANDÅ SPEEDÅ ESTIMATORÅ
AVAILABLEÅ k)TÅ ISÅ CONCLUDEDÅ THATÅ SPEEDÅ ANDÅ LOADÅ TORQUEÅ REJECTIONÅ BANDWIDTHSÅ
COMPARABLEÅ TOÅ SENSOREDÅ VECTORÅ CONTROLLERSÅ CANNOTÅ BEÅ OBTAINEDÅ WITHOUTÅ ONLINEÅ
PARAMETERÅTUNINGlÅ
4HEÅOBSERVERÅTHEORYÅ,UENBERGERÅ	ÅISÅANOTHERÅACHIEVEMENTÅOFÅCONTROLÅTHEORYÅ
OFÅ THEÅ SÅ THATÅ HASÅ PENETRATEDÅ THEÅ MOTORÅ DRIVEÅ FIELDÅ )TÅ PROVIDESÅ AÅ TOOLÅ FORÅ
RECONSTRUCTINGÅ MISSINGÅ STATEVARIABLEÅ INFORMATIONÅ NECESSARYÅ FORÅ CONTROLÅ 4HEÅ INPUTSÅ
ANDÅOUTPUTSÅIEÅAVAILABLEÅSTATES	ÅOFÅTHEÅSYSTEMÅAREÅTHEÅINPUTSÅOFÅTHEÅOBSERVERÅWHOSEÅ
OUTPUTÅ ISÅANÅAPPROXIMATIONÅOFÅTHEÅ FULLORDERÅ STATEÅVECTORÅOFÅTHEÅSYSTEMÅ!ÅREDUCED
ORDERÅ OBSERVERÅ ISÅ ALSOÅ POSSIBLEÅ WHEREÅ THEÅ STATESÅ ALREADYÅ AVAILABLEÅ AREÅ NOTÅ





VIAÅ THEÅ SYSTEMÅMATRIXÅ6ERGHESEÅ ANDÅ3ANDERSÅ 	Å LAYÅ THEÅ GROUNDÅ FORÅ THEÅUSEÅ OFÅ
OBSERVERSÅ FORÅ FLUXÅ ESTIMATIONÅ INÅ INDUCTIONÅMACHINESÅ 4HEYÅ ALSOÅ POINTÅ OUTÅ THATÅ THEÅ
+ALMANÅ FILTERÅ ISÅ JUSTÅ AÅ SPECIALÅ CASEÅ OFÅ THEÅ OBSERVERÅWITHÅ OBSERVERÅ GAINÅ YIELDINGÅ THEÅ
MINIMUMÅLEASTSQUAREÅESTIMATIONÅERRORÅWHENÅTHEÅNOISEÅISÅWHITEÅ'AUSSIANÅ!TÅTHEÅTIMEÅ
OFÅ THEIRÅ WRITINGÅ THEÅ FLUXÅ ESTIMATIONÅ PROBLEMÅ WASÅ MAINLYÅ ADDRESSEDÅ INÅ AÅ SENSOREDÅ
SETTINGÅ 4HEÅ AUTHORSÅ SAWÅ HOWEVERÅ THATÅ THEREÅ ISÅ AÅ kCLEARÅ TRENDÅ TOWARDÅ REPLACINGÅ
SENSORSÅTHATÅAREÅEXPENSIVEÅUNRELIABLEÅORÅHARDÅTOÅINSTALLÅWITHÅLESSÅCOSTLYÅMEASUREMENTÅ
SCHEMESÅ;b=lÅÅ
4AJIMAÅ ANDÅ (ORIÅ 	Å USEÅ THEÅ-2!3Å STRUCTUREÅ OFÅ 3CHAUDERÅ 	Å ONLYÅ FORÅ
SPEEDÅESTIMATIONÅWHILEÅAÅSPEEDADAPTIVEÅREDUCEDORDERÅFLUXÅOBSERVERÅISÅALSOÅUSEDÅFORÅ
THEÅ FLUXÅ LINKAGEÅESTIMATEÅ Å )NÅTHISÅOBSERVERÅ THEÅESTIMATEDÅSPEEDÅ ISÅALSOÅUSEDÅ INÅTHEÅ
OBSERVERÅGAINÅMATRIXÅTOÅMAKEÅTHEÅOBSERVERÅPOLEPLACEMENTÅAÅFUNCTIONÅOFÅTHEÅSPEEDÅÅ
(ARNEFORSÅ 	Å COMPARESÅ THEÅ FULLORDERÅ FLUXÅ ANDÅ SPEEDÅ OBSERVERÅWITHÅ ANÅ%+&Å
ANDÅCONCLUDESÅTHATÅTHEÅFULLORDERÅOBSERVERÅISÅMOREÅROBUSTÅTOÅPARAMETERÅERRORSÅWHILEÅ
THEÅ %+&Å PROVIDESÅ AÅ FLUXÅ ESTIMATEÅ WITHÅ LESSÅ NOISEÅ (ARNEFORSÅ 	Å STUDIESÅ THEÅ
INSTABILITYÅ PHENOMENAÅ OFÅ SENSORLESSÅ INDIRECTÅ FIELDÅ ORIENTATIONÅ )&/	Å THATÅ AREÅ NOTÅ
PRESENTÅINÅTHEÅSENSOREDÅOPERATIONÅANDÅPROPOSESÅREMEDIESÅWHICHÅHOWEVERÅAREÅDERIVEDÅ
ONÅTHEÅASSUMPTIONÅOFÅCONSTANTSPEEDÅANDÅCONSTANTTORQUEÅ(EÅALSOÅFINDSÅOUTÅTHATÅTHEÅ
FULLORDERÅ OBSERVERÅ FORÅ SPEEDÅ ESTIMATIONÅ ISÅ SUPERFLUOUSÅ THEÅ SAMEÅ ASYMPTOTICÅ SPEEDÅ
ESTIMATEÅCANÅBEÅOBTAINEDÅDIRECTLYÅBYÅSOLVINGÅ ITÅ FROMÅTHEÅQÅCOMPONENTÅOFÅ THEÅSTATORÅ
VOLTAGEÅINÅ	Å
Å(ARNEFORSÅ 	Å CONTINUESÅ BYÅ ANALYZINGÅ REDUCEDORDERÅ OBSERVERSÅ INÅ ROTORFLUX
ORIENTEDÅVECTORÅCONTROLÅ(EÅPOINTSÅOUTÅTHATÅBYÅSELECTINGÅTHEÅOBSERVERÅGAINÅPROPERLYÅ




THEMÅ YIELDSÅ ANÅ OBSERVERÅ INDEPENDENTÅ OFÅ THEÅ STATORÅ RESISTANCEÅ SINCEÅ THEÅ STATORÅ
FREQUENCYÅISÅCALCULATEDÅUSINGÅTHEÅINSTANTANEOUSÅREACTIVEÅPOWERÅRESEMBLINGÅTHEÅ-2!3Å
APPROACHÅOFÅ0ENGÅANDÅ&UKAOÅ	Å
2EGARDLESSÅ OFÅ THEÅ TYPEÅ OFÅ FUNDAMENTALWAVEÅ OBSERVERÅ USEDÅ ANDÅ EVENÅ WITHÅ
ACCURATEÅMODELÅ PARAMETERSÅ THEREÅ ISÅ INÅ ADDITIONÅ TOÅ THEÅ UNOBSERVABILITYÅ PROBLEMÅ ATÅ
ZEROÅ FREQUENCYÅ ANÅ UNSTABLEÅ REGIONÅ ENCOUNTEREDÅ ATÅ LOWÅ SPEEDSÅ INÅ THEÅ REGENERATINGÅ






THEÅ CURRENTÅ ERRORÅ ASÅ WELLÅ ASÅ THEÅ SIGNÅ OFÅ THEÅ FLUXÅ ANGLEÅ ANDÅMAGNITUDEÅ ERRORSÅ AREÅ
SHOWNÅTOÅDEPENDÅONÅTHEÅSIGNÅOFÅTHEÅERRORÅINÅTHEÅSTATORÅRESISTANCEÅESTIMATEÅTHEÅSIGNÅOFÅ
THEÅ FLUXÅ ROTATIONÅ ANDÅ THEÅ SIGNÅOFÅ THEÅ TORQUEPRODUCINGÅ CURRENTÅ4HEÅDEPENDENCYÅ ISÅ
USEDÅ TOÅ CORRECTÅ THEÅ FLUXÅ ESTIMATEÅ INÅ AÅ SIMPLEÅ MANNERÅ CALLEDÅ THEÅ 1UADRANTÅ %RRORÅ
#OMPENSATIONÅ 2ULEÅ 1%#2	Å %XPERIMENTALÅ RESULTSÅ OBTAINEDÅ INÅ THEÅ PRESENCEÅ OFÅ AÅ




THEÅ CONVENTIONALÅ SPEEDADAPTATIONÅ LAWÅ INÅ THEÅ STEADYÅ STATEÅ FORÅ AÅ GIVENÅ SPEEDÅ
ESTIMATIONÅERRORÅ4HEYÅFINDÅTHATÅTHEÅUNSTABLEÅREGIONÅCANÅBEÅAVOIDEDÅIFÅINÅADDITIONÅTOÅ
THEÅ CURRENTÅ ESTIMATIONÅ ERRORÅ PERPENDICULARÅ TOÅ THEÅ ESTIMATEDÅ ROTORÅ FLUXÅ THEÅ ERRORÅ
PARALLELÅ TOÅ THEÅ ESTIMATEDÅ ROTORÅ FLUXÅ ISÅ ALSOÅUSEDÅ INÅ THEÅ ADAPTATIONÅ LAWÅ )NÅPRACTICEÅ
THEYÅ ROTATEÅ THEÅ CURRENTÅ ESTIMATIONÅ ERRORÅ ATÅ LOWÅ SPEEDSÅ INÅ THEÅ REGENERATINGÅ MODEÅ
%XPERIMENTALÅ RESULTSÅ DEMONSTRATEÅ THEÅ EFFECTIVENESSÅ OFÅ THEÅ METHODÅ (OWEVERÅ ANÅ
ACCURATEÅ STATORÅ RESISTANCEÅ ESTIMATEÅ ISÅ STILLÅ NEEDEDÅ FORÅ STABLEÅ OPERATIONÅ INÅ THEÅ
REGENERATINGÅMODEÅ
!Å VASTÅ NUMBERÅ OFÅ VARIANTSÅ ANDÅ COMBINATIONSÅ OFÅ THEÅ PRINCIPLESÅ DISCUSSEDÅ ABOVEÅ
HAVEÅBEENÅPROPOSEDÅFORÅTHEÅSENSORLESSÅVECTORÅCONTROLÅOFÅINDUCTIONÅMOTORSÅ)NÅADDITIONÅ
SOFTÅ COMPUTINGÅ METHODSÅ NEURALÅ NETWORKSÅ FUZZYÅ CONTROLÅ GENETICÅ ALGORITHMS	Å NOTÅ
TREATEDÅ HEREÅ HAVEÅ GAINEDÅ POPULARITYÅ INÅ MOTORÅ CONTROLÅ APPLICATIONSÅ (OWEVERÅ THEÅ
LIMITATIONÅ OFÅ THEÅ FUNDAMENTALWAVEÅMOTORÅMODELÅ ATÅ ZEROÅ FREQUENCYÅ COMBINEDÅWITHÅ
THEÅ UNAVOIDABLEÅ UNCERTAINTYÅ INÅ THEÅ PARAMETERÅ ESTIMATESÅ ANDÅ THEÅ MEASUREMENTSÅ
REDUCESÅ THEÅ USEFULNESSÅ OFÅ ALLÅ THESEÅMETHODSÅWHENÅ THEÅ FREQUENCYÅ ISÅ CLOSEÅ TOÅ ZEROÅ INÅ
STEADYÅSTATEÅ
 .ONFUNDAMENTALWAVEÅMOTORÅMODELÅWITHOUTÅSIGNALÅINJECTIONÅ
)NÅ THOSEÅ SENSORLESSÅ CONTROLÅ SCHEMESÅ WHEREÅ NOÅ ADDITIONALÅ EXCITATIONÅ SIGNALÅ
INJECTION	ÅISÅPROVIDEDÅFROMÅTHEÅSTATORÅSUPPLYÅSIDEÅTHEÅMAGNETICÅSATURATIONÅOFÅTHEÅAIR
GAPÅ FLUXÅ ANDÅ THEÅ EFFECTSÅ OFÅ ROTORÅ SLOTTINGÅ AREÅ THEÅ MOSTÅ COMMONLYÅ USEDÅ NONIDEALÅ
FEATURESÅOFÅTHEÅINDUCTIONÅMOTORÅ4HEÅSATURATEDÅAIRGAPÅFLUXÅINDUCESÅAÅTHIRDHARMONICÅ
STATORÅPHASEÅVOLTAGEÅ-OREIRAÅANDÅ,IPOÅ	ÅWHICHÅCANÅBEÅDETECTEDÅFROMÅTHEÅZERO





HARMONICSÅ AREÅ STATIONARYÅ RELATIVEÅ TOÅ THEÅ STATORÅ !NOTHERÅ PROBLEMÅ OFÅ AIRGAP
 33 
SATURATIONBASEDÅMETHODSÅ ISÅ THATÅ THEÅ LEVELÅ OFÅ SATURATIONÅ HASÅ TOÅ BEÅ CONSIDERABLEÅ INÅ
ORDERÅTOÅHAVEÅSUFFICIENTÅGAINÅFORÅTHEÅERRORÅSIGNALSÅ
4HEREÅAREÅALSOÅHIGHERORDERÅHARMONICSÅINÅTHEÅAIRGAPÅFIELDÅTHATÅAREÅCAUSEDÅBYÅTHEÅ
ROTORÅ SLOTSÅ )SHIDAÅANDÅ )WATAÅ	Å#ONSEQUENTLYÅ THEÅ ZEROSEQUENCEÅ STATORÅVOLTAGEÅ
INDUCEDÅ BYÅ THEÅ AIRGAPÅ FIELDÅ CONTAINSÅ THEÅ CORRESPONDINGÅ ROTORÅ SLOTÅ HARMONICSÅ 4HEÅ
FREQUENCIESÅOFÅTHESEÅHARMONICSÅAREÅPROPORTIONALÅTOÅTHEÅROTORÅSPEEDÅ*IANGÅANDÅ(OLTZÅ
	Å TUNEÅ THEÅ CENTERÅ FREQUENCYÅ OFÅ ANÅ ADAPTIVEÅ BANDPASSÅ FILTERÅ TOÅ TRACKÅ THEÅ




2OTORÅ SLOTÅ HARMONICSÅ CANÅ ALSOÅ BEÅ DETECTEDÅ FROMÅ THEÅ STATORÅ CURRENTÅ SPECTRUMÅ
(URSTÅETÅALÅ	ÅTAKEÅTHEÅ#,&/ÅOFÅ*ANSENÅANDÅ,ORENZÅ	ÅANDÅAUGMENTÅITÅWITHÅ
AÅ HARMONICBASEDÅ SPEEDÅ DETECTORÅ4HEÅ SPEEDÅ DETECTIONÅ ISÅ RELIABLEÅ ONLYÅ IFÅ THEÅMOTORÅ
OPERATESÅ INÅTHEÅSTEADYÅSTATEÅFORÅAÅSUFFICIENTLYÅLONGÅTIMEÅFORÅTHEÅSPECTRUMÅESTIMATIONÅ
PROCESSÅ 4HEÅ ESTIMATEDÅ ROTORÅ SPEEDÅ SIGNALÅ ISÅ USEDÅ TOÅ TUNEÅ THEÅ UNCERTAINÅ PARAMETERÅ
ESTIMATESÅ FORÅ THEÅ MOMENTÅ OFÅ INERTIAÅ e* Å THEÅ VISCOUSÅ FRICTIONÅ eB Å ANDÅ THEÅ ROTORÅ TIMEÅ
CONSTANTÅ ReU ÅOFÅTHEÅ#,&/ÅWHICHÅTHENÅPROVIDESÅTHEÅCONTINUOUSÅSPEEDÅESTIMATEÅÅ
)NÅ SPECTRUMÅ ESTIMATIONÅ THEREÅ ISÅ AÅ TRADEOFFÅ BETWEENÅ ACCURACYÅ ANDÅ SPEEDÅ 4OÅ
PROBEÅTHISÅTRADEOFFÅ&&4BASEDÅANDÅNONPARAMETRICÅSPECTRUMÅESTIMATIONÅTECHNIQUESÅ
FORÅEXTRACTINGÅTHEÅROTORÅSPEEDÅ INFORMATIONÅ FROMÅTHEÅSTATORÅCURRENTÅAREÅCOMPAREDÅBYÅ
(URSTÅANDÅ(ABETLERÅ 	Å4HEYÅCONCLUDEÅ THATÅNONPARAMETRICÅMETHODSÅAREÅ FASTERÅ
WHILEÅ &&4BASEDÅ METHODSÅ YIELDÅ MOREÅ ACCURATEÅ STEADYSTATEÅ RESULTSÅ (OWEVERÅ AÅ
FUNDAMENTALÅPROBLEMÅINÅSPECTRUMÅESTIMATIONÅCANNOTÅBEÅAVOIDEDÅSINCEÅTHEÅSAMPLINGÅISÅ
USUALLYÅCARRIEDÅOUTÅOVERÅAÅFIXEDÅNUMBERÅOFÅCYCLESÅTHEÅSAMPLINGÅTIMEÅNEEDEDÅINCREASESÅ
WHENÅ THEÅ FREQUENCYÅ DECREASESÅ !SÅ THEÅ STATORÅ FREQUENCYÅ GETSÅ BELOWÅ Å (ZÅ THEÅ SLOTÅ
HARMONICÅ SPECTRUMÅBECOMESÅ INCREASINGLYÅ NOISYÅ )NÅ ADDITIONÅ ATÅ LOWÅ FREQUENCIESÅ THEÅ
SPECTRALÅSEPARATIONÅOFÅALLÅTHEÅDIFFERENTÅSIGNALSÅTHATÅTENDÅTOÅZEROÅATÅZEROÅSPEEDÅORÅZEROÅ





FREQUENCYÅ OPERATIONÅ ISÅ NOTÅ POSSIBLEÅ SCHEMESÅ HAVEÅ BEENÅ PROPOSEDÅWHEREÅ CONTINUOUSÅ
ZEROFREQUENCYÅOPERATIONÅISÅAVOIDEDÅ$EPENBROCKÅETÅALÅ	ÅPROPOSEÅAÅVARIATIONÅTOÅ
THEÅ SLIPÅ FREQUENCYÅ THROUGHÅ STATORÅ FLUXÅ AMPLITUDEÅ CONTROLÅ SUCHÅ THATÅ STATIONARYÅ




THATÅ THEÅ FIELDWEAKENINGÅ SIGNALÅ FORÅ THEÅ FLUXÅ REFERENCEÅ ISÅ SUPERIMPOSEDÅ ONÅ THEÅ FLUXÅ
REFERENCEÅÅ
#IRCUMVENTINGÅ THEÅ PROBLEMÅ OFÅ ZEROÅ STATORÅ FREQUENCYÅ OPERATIONÅ ISÅ POSSIBLEÅ BYÅ
FLUCTUATINGÅTHEÅROTORÅFLUXÅREFERENCEÅCONTINUOUSLYÅATÅAÅVERYÅLOWÅFREQUENCYÅ4AKESHITAÅ
ETÅALÅ	Å4HEÅIDEAÅISÅTOÅDETECTÅTHEÅSPEEDEMFÅTHEÅTERMÅ M 2JX Z ÅINÅTHEÅBACKEMF	Å
EVENÅ ATÅ ZEROÅ STATORÅ FREQUENCYÅ BECAUSEÅ THEÅ FLUCTUATIONÅ MAKESÅ THEÅ ROTORÅ DYNAMICSÅ
OBSERVABLEÅ SOÅ THATÅ THEÅ STATORÅ FLUXÅ LINKAGEÅDERIVATIVEÅ SS SU 2 I Å ISÅ NOTÅ ZEROÅ BUTÅ ITSÅ
LOCUSÅISÅANÅELLIPSEÅAROUNDÅTHEÅORIGINÅ&ORÅAÅFOURPOLEÅÅK7ÅÅ6ÅÅ(ZÅMOTORÅAÅ
Å(ZÅ FLUCTUATINGÅ SIGNALÅ WITHÅ ANÅ AMPLITUDEÅ OFÅ Å Å OFÅ THEÅ NOMINALÅ FLUXPRODUCINGÅ
CURRENTÅ ISÅ ADDEDÅ %VENÅ IFÅ ZEROFREQUENCYÅ OPERATIONÅ UNDERÅ Å Å LOADÅ TORQUEÅ ISÅ
ACHIEVEDÅ THEÅ SPEEDÅ REPORTEDLYÅ HASÅ TOÅ BEÅ ABOVEÅ Å RPMÅ Å PU	Å FORÅ SUCCESSFULÅ
DETECTIONÅOFÅTHEÅSPEEDEMFÅÅ
%STIMATINGÅ THEÅ ROTORÅ SPEEDÅ BASEDÅ ONÅ EXTRAÅ ROTORÅ SYNCHRONOUSÅ CURRENTÅ CONTROLÅ
+AKUÅETÅALÅ	ÅISÅBASEDÅONÅADDINGÅAÅTESTÅSIGNALÅVOLTAGEÅOFÅADJUSTABLEÅFREQUENCYÅONÅ
THEÅ STATORÅ VOLTAGEÅ )FÅ THEÅ INJECTEDÅ VOLTAGEÅ ROTATESÅ SYNCHRONOUSLYÅWITHÅ THEÅ ROTORÅ NOÅ
ROTORÅCURRENTÅWILLÅBEÅINDUCEDÅ)DENTIFYINGÅTHEÅEXTRAÅROTORÅCURRENTÅANDÅCONTROLLINGÅITSÅ
AMPLITUDEÅ TOÅ ZEROÅ BYÅ ADJUSTINGÅ THEÅ FREQUENCYÅ OFÅ THEÅ VOLTAGEÅ SIGNALÅ ISÅ THEÅ BASISÅ OFÅ
SPEEDÅ ESTIMATIONÅ INÅ THISÅ METHODÅ (OWEVERÅ THEÅ CALCULATIONÅ OFÅ THEÅ ROTORÅ CURRENTÅ ISÅ
BASEDÅONÅKNOWLEDGEÅOFÅTHEÅSTATORÅFLUXÅSOÅLOWSPEEDÅPROBLEMSÅMAYÅBEÅEXPECTEDÅ




PRODUCINGÅ CURRENTÅ OFÅ Å !Å 4HEÅ METHODÅ ISÅ BASEDÅ ONÅ ANÅ ASSUMPTIONÅ THATÅ ALLÅ THEÅ
VARIATIONÅINÅ SARG 	E ÅCORRELATINGÅWITHÅTHEÅTESTÅSIGNALÅISÅDUEÅTOÅTHEÅTESTSIGNALINDUCEDÅ
VARIATIONÅ INÅ THEÅ ROTORÅ FLUXÅ ANGLEÅ S 2ARG 	Z R Å!CCORDINGÅ TOÅ 	Å THISÅ ASSUMPTIONÅ
MEANSÅ THATÅ THEÅ SPEEDÅ MX Å ISÅ ESSENTIALLYÅ CONSTANTÅ !DJUSTINGÅ THEÅ TESTÅ SIGNALÅ INÅ THEÅ
DIRECTIONÅOFÅTHEÅROTORÅFLUXÅDRIVESÅTHEÅANGLEÅVARIATIONÅTOÅZEROÅÅ
4HEÅ WORKÅ REPORTEDÅ INÅ THISÅ THESISÅ 0UBLICATIONSÅ ;0=Å nÅ ;0=	Å ALSOÅ FALLSÅ INTOÅ THEÅ
CATEGORYÅOFÅMETHODSÅUSINGÅTHEÅFUNDAMENTALWAVEÅMOTORÅMODELÅWITHÅSIGNALÅINJECTIONÅ
!ÅLOWFREQUENCYÅACÅCURRENTÅTESTÅSIGNALÅ ISÅSUPERIMPOSEDÅONÅTHEÅFLUXPRODUCINGÅSTATORÅ
CURRENTÅ COMPONENTÅ 4HEÅ TESTÅ SIGNALÅ CREATESÅ ANÅ OSCILLATIONÅ INÅ THEÅ ELECTROMAGNETICÅ
TORQUEÅ IFÅ ITSÅ DIRECTIONÅ ISÅ NOTÅ ALIGNEDÅ WITHÅ THEÅ ROTORÅ FLUXÅ !SSUMINGÅ AÅ MOMENTÅ OFÅ





3INCEÅ THEÅ TESTÅ SIGNALÅ EMPLOYEDÅ INÅ THISÅ THESISÅ ISÅ PRACTICALLYÅ IDENTICALÅ TOÅ THEÅ ONEÅ
USEDÅBYÅ3NGÅETÅALÅ	Å ITÅ ISÅ INTERESTINGÅTOÅCOMPAREÅTHEÅMETHODSÅ4HEÅMETHODÅOFÅ
3NGÅETÅALÅISÅBASEDÅONÅTHEÅROTORÅFLUXÅDYNAMICSÅLEADINGÅTOÅTHEÅRESPONSEÅINÅTHEÅANGLEÅOFÅ




EMFÅ ANDÅ VICEÅ VERSAÅ )TÅ SHOULDÅ ALSOÅ BEÅ NOTEDÅ THATÅ SINCEÅ BOTHÅ METHODSÅ USEÅ ANÅ





-OSTÅ OFÅ THEÅ SIGNALINJECTIONÅ METHODSÅ REPORTEDÅ INÅ THEÅ LITERATUREÅ SUPERIMPOSEÅ AÅ
HIGHFREQUENCYÅSIGNALÅCAÅÅÅÅ(Z	ÅOFÅRELATIVELYÅSMALLÅAMPLITUDEÅONÅTHEÅSTATORÅ
VOLTAGEÅ ANDÅ THEÅ RESPONSEÅ OFÅ THEÅ MOTORÅ TOÅ THEÅ SIGNALÅ ISÅ EXTRACTEDÅ FROMÅ THEÅ















4HEÅ RESPONSEÅ OFÅ THEÅ STATORÅ CURRENTÅ OFÅ ANÅ INDUCTIONÅ MOTORÅ TOÅ AÅ HIGHFREQUENCYÅ





ASÅ FOUNDÅBYÅTHEÅ SIGNALINJECTIONÅMETHODÅ ISÅ THEÅ REGIONÅWHEREÅ THEÅAIRGAPÅ FLUXÅ ISÅ THEÅ
STRONGESTÅ4HEÅVARIATIONÅOFÅTHEÅLEAKAGEÅINDUCTANCEÅCANÅALSOÅBEÅLINKEDÅDIRECTLYÅTOÅTHEÅ
ROTORÅPOSITIONÅTHROUGHÅTHEÅPERMEANCEÅVARIATIONÅCAUSEDÅBYÅTHEÅROTORÅSLOTSÅ4OÅCREATEÅAÅ
STRONGERÅ POSITIONDEPENDENTÅ VARIATIONÅ ITÅ ISÅ EVENÅ POSSIBLEÅ TOÅ MODULATEÅ THEÅ ROTORÅ
LEAKAGEÅ INDUCTANCEÅ THROUGHÅ VARYINGÅ THEÅWIDTHSÅ OFÅ THEÅ ROTORÅ SLOTÅ OPENINGSÅ OVERÅ ONEÅ
POLEÅPITCHÅ*ANSENÅANDÅ,ORENZÅ	Å)NÅTHEÅLITERATUREÅTHISÅKINDÅOFÅSALIENCYÅISÅCALLEDÅ
ANÅENGINEEREDÅSALIENCYÅ#ILIAÅETÅALÅ 	ÅENGINEERÅAÅROTORÅRESISTANCEÅVARIATIONÅOVERÅ
ONEÅPOLEÅPITCHÅ INÅAÅDOUBLECAGEÅ ROTORÅ3TAINESÅ ETÅALÅ 	ÅPROPOSEÅMODULATINGÅ THEÅ
ROTORÅRESISTANCEÅINÅTHEÅSAMEÅWAYÅBUTÅ INSTEADÅOFÅAÅCONTINUOUSÅSIGNALÅINJECTIONÅTHEYÅ
USEÅPERIODICÅHIGHFREQUENCYÅBURSTSÅ TOÅDETERMINEÅTHEÅ INCREMENTALÅ ROTORÅPOSITIONÅ4HEÅ
APPLICATIONÅ OFÅ HIGHFREQUENCYÅ SIGNALÅ INJECTIONÅ TOÅ DETECTÅ THEÅ AIRGAPÅ PERMEANCEÅ
VARIATIONÅ CAUSEDÅBYÅ THEÅ STATORÅ ANDÅ ROTORÅ SLOTSÅHASÅ ALSOÅBEENÅPROPOSEDÅ $EGNERÅ ANDÅ
,ORENZÅÅ4ESKEÅETÅALÅB	Å
!Å SPECIALÅ CLASSÅ OFÅ SIGNALINJECTIONÅ METHODSÅ RELIESÅ ONÅ THEÅ INHERENTÅ TRANSIENTÅ
EXCITATIONÅ PROVIDEDÅ BYÅ THEÅ PULSEWIDTHMODULATEDÅ OUTPUTÅ VOLTAGEÅ WAVEFORMÅ OFÅ THEÅ
INVERTERÅ SUPPLYINGÅ THEÅ MOTORÅ !SÅ ONEÅ OFÅ THEÅ INVERTERÅ OUTPUTÅ PHASEÅ POTENTIALSÅ ISÅ
SWITCHEDÅFROMÅTHEÅNEGATIVEÅDCBUSÅPOTENTIALÅTOÅTHEÅPOSITIVEÅONEÅORÅVICEÅVERSAÅTHEREÅ





INTRODUCTIONÅ OFÅ THEÅ METHODÅ OFÅ ).DIRECTÅ &LUXÅ DETECTIONÅ BYÅ /NLINEÅ 2EACTANCEÅ
-EASUREMENTÅ).&/2-	Å(OLTZÅETÅALÅ 	ÅUSEÅTHEÅ07-ÅSWITCHINGÅTOÅDETERMINEÅ
THEÅINSTANTANEOUSÅROTORÅPOSITIONÅTHROUGHÅTHEÅLEAKAGEÅINDUCTANCEÅVARIATIONÅCAUSEDÅBYÅ
THEÅ ROTORÅ SLOTTINGÅ4HEÅMETHODÅASSUMESÅAÅWYECONNECTEDÅ STATORÅWINDINGÅ!ÅDUALÅ OFÅ










THEIRÅSEPARATIONÅMUSTÅBEÅPROVIDEDÅ%SPECIALLYÅ IFÅ THEÅPOSITIONDEPENDENTÅVARIATIONÅ ISÅ
TOÅBEÅTRACKEDÅTHEÅSATURATIONINDUCEDÅVARIATIONÅMUSTÅBEÅCAREFULLYÅCOMPENSATEDÅ"RIZÅ
ETÅALÅAÅ"RIZÅETÅALÅÅ4ESKEÅETÅALÅ	Å4HEÅSATURATIONINDUCEDÅSALIENCIESÅAREÅ
USUALLYÅ LARGERÅ INÅ AMPLITUDEÅ THANÅ THEÅ POSITIONDEPENDENTÅ ONESÅ UNLESSÅ ANÅ ENGINEEREDÅ
SALIENCYÅSTRONGÅENOUGHÅISÅINTRODUCEDÅ4ESKEÅETÅALÅA	ÅALSOÅPOINTÅOUTÅTHATÅSINCEÅ
THEÅ HIGHFREQUENCYÅ VOLTAGEÅ INJECTIONÅ ISÅ USUALLYÅ PERFORMEDÅ OPENLOOPÅ ANYÅ VOLTAGEÅ
DISTORTIONÅCAUSEDÅBYÅTHEÅNONIDEALÅINVERTERÅMAINLYÅDUEÅTOÅTHEÅDEADTIMEÅEFFECTS	ÅMAYÅ
HAVEÅ DETRIMENTALÅ EFFECTSÅ ONÅ THEÅ POSITIONÅ TRACKINGÅ !Å COMPENSATIONÅ STRATEGYÅ 3PACEÅ
-ODULATIONÅ 0ROFILINGÅ 3-0	Å TOÅ COMPENSATEÅ FORÅ BOTHÅ THEÅ SATURATIONÅ ANDÅ INVERTER
INDUCEDÅSALIENCIESÅISÅPRESENTEDÅ4ESKEÅETÅALÅA	Å(ARMONICSÅCAUSEDÅBYÅTRANSIENTSÅ
INÅ THEÅ FUNDAMENTALÅ CURRENTÅ CLOSEÅ TOÅ THEÅ FREQUENCYÅ OFÅ THEÅ INJECTEDÅ SIGNALÅ MAYÅ ALSOÅ




GAPÅ FLUXÅPATHÅANDÅ THEÅ SATURATIONÅOFÅ THEÅ LEAKAGEÅPATHSÅ AREÅUSUALLYÅNOTÅ INÅ THEÅ SAMEÅ
REGIONÅ ONÅ THEÅ AIRGAPÅ PERIPHERYÅ !IMEÅ ETÅ ALÅ Å $REVENSEKÅ ETÅ ALÅ 	Å 4HEÅ
INDIVIDUALÅ MOTORÅ DESIGNÅ AFFECTSÅ THEÅ SATURATIONÅ BEHAVIORÅ MOSTÅ NOTABLYÅ THROUGHÅ THEÅ
ROTORÅ SLOTÅ GEOMETRYÅ 7OLBANKÅANDÅ(AIDVOGLÅ Å7OLBANKÅ ETÅALÅ A	Å4HEÅ SLOTÅ
OPENINGSÅ PLAYÅ ANÅ ESPECIALLYÅ CRUCIALÅ ROLEÅ INÅ BEINGÅ OPENÅ SEMICLOSEDÅ ORÅ CLOSEDÅ THUSÅ
AFFECTINGÅ THEÅ SATURATIONÅ CHARACTERISTICSÅ OFÅ THEÅ ROTORÅ LEAKAGEÅ PATHÅ ASÅ ALREADYÅ
MENTIONEDÅBYÅ*ANSENÅANDÅ,ORENZÅ	Å4HEÅROTORÅLAMINATIONÅHASÅALSOÅBEENÅREPORTEDÅ
7OLBANKÅETÅALÅB	ÅTOÅHAVEÅANÅEFFECTÅONÅTHEÅLEAKAGEÅINDUCTANCEÅVARIATIONÅÅÅ
)NTERACTINGÅ WITHÅ THEÅ DESIGNSPECIFICÅ DEPENDENCIESÅ THEÅ OPERATINGÅ POINTÅ OFÅ THEÅ
MACHINEÅ HASÅ ANÅ INFLUENCEÅ ONÅ THEÅ FINALÅ PATTERNÅ OFÅ THEÅ LEAKAGEÅ INDUCTANCEÅ VARIATIONÅ
,OADÅ ASÅ POINTEDÅ OUTÅ ALREADYÅ BYÅ 3CHROEDLÅ 	Å ANDÅ FLUXÅ LEVELÅ AREÅ THEÅ MAJORÅ




DETERMINEDÅ BYÅ THEÅ COMBINEDÅ EFFECTÅ OFÅ THEÅ MAGNETIZINGÅ ANDÅ LEAKAGEÅ FLUXESÅ
REPRESENTINGÅ AÅ PROBLEMÅ FORÅ SALIENCYBASEDÅ FLUXÅ ANGLEÅ ESTIMATIONÅ METHODSÅ 4HEÅ
FREQUENCYÅOFÅTHEÅINJECTEDÅSIGNALÅDETERMINESÅHOWÅDEEPÅINTOÅTHEÅROTORÅITSÅINFLUENCEÅCANÅ
PENETRATEÅTHUSÅDEFININGÅTHEÅREGIONÅINÅSPACEÅTHATÅISÅACTUALLYÅEVALUATEDÅBYÅTHEÅSIGNAL






INÅ 3ECTIONÅ Å THEÅ SATURATIONÅ OFÅ THEÅ AIRGAPÅ FLUXÅ CANÅ BEÅ ALSOÅ EXPLOITEDÅ INÅ HIGH
FREQUENCYÅ VOLTAGEÅ SIGNALÅ INJECTIONÅ ASÅ PROPOSEDÅ BYÅ#ONSOLIÅ ETÅ ALÅ A	Å!DDINGÅ AÅ
ROTATINGÅ HIGHFREQUENCYÅ VOLTAGEÅ ONÅ THEÅ FUNDAMENTALÅ STATORÅ VOLTAGEÅ CREATESÅ AÅ SMALL
AMPLITUDEÅHIGHFREQUENCYÅROTATINGÅFIELDÅTHATÅISÅSUPERIMPOSEDÅONÅTHEÅMAINÅFIELDÅ4HEÅ
HIGHFREQUENCYÅ FIELDÅ MODULATESÅ THEÅ SATURATIONÅ LEVELÅ OFÅ THEÅ MAGNETIZINGÅ INDUCTANCEÅ
GIVINGÅ RISEÅ TOÅ ANÅ ADDITIONALÅ ZEROSEQUENCEÅ COMPONENTÅ OFÅ THEÅ AIRGAPÅ FLUXÅ WHICHÅ INÅ
TURNÅINDUCESÅAÅCORRESPONDINGÅZEROSEQUENCEÅSTATORÅVOLTAGEÅCOMPONENTÅ4HEÅFREQUENCYÅ
OFÅ THEÅ ROTATINGÅ HIGHFREQUENCYÅ FIELDÅ ISÅ THEÅ DIFFERENCEÅ BETWEENÅ THEÅ FREQUENCYÅ OFÅ THEÅ
INJECTEDÅVOLTAGEÅ ANDÅ THATÅ OFÅ THEÅMAINÅ FIELDÅ#ONSEQUENTLYÅ THEÅHIGHFREQUENCYÅ ZERO
SEQUENCEÅAIRGAPÅFLUXÅWILLÅPERSISTÅEVENÅATÅZEROÅFUNDAMENTALÅFREQUENCYÅ#ONSOLIÅETÅALÅ
B	Å PROPOSEÅ AÅ VARIANTÅ OFÅ THEÅ SCHEMEÅ WHEREÅ THEÅ HIGHFREQUENCYÅ VOLTAGEÅ ISÅ




THISÅMETHODÅ ISÅ DEPENDENTÅ ONÅ THEÅMEASUREMENTÅ OFÅ THEÅ PHASEÅ VOLTAGESÅ 4HEÅ AUTHORSÅ
STATEÅTHATÅTHEÅMEASUREMENTÅDOESÅNOTÅNECESSARILYÅNEEDÅACCESSÅTOÅTHEÅNEUTRALÅPOINTÅOFÅ





TOÅ ITÅ4HISÅPHENOMENONÅCANÅBEÅUSEDÅ TOÅDETECTÅ THEÅ ROTORÅ FLUXÅANGLEÅ "LASCHKEÅETÅALÅ
	Å!ÅLOWFREQUENCYÅALTERNATINGÅTESTÅCURRENTÅISÅADDEDÅTOÅTHEÅFLUXPRODUCINGÅSTATORÅ
CURRENTÅCOMPONENTÅANDÅTHEÅ RESISTIVEÅVOLTAGEÅDROPÅ INÅ THEÅ ROTORÅ CAUSEDÅBYÅTHEÅ TEST













































































































Å Å Å $REVENSEKÅ
3ECÅ	Å
Å Å Å Å
(IGHFREQUENCYÅÅ
VOLTAGEÅBURSTÅ
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/FTENÅ CONTROLÅ METHODSÅ BASEDÅ ONÅ THEÅ NONFUNDAMENTALWAVEÅ MOTORÅ MODELÅ ORÅ
SIGNALÅ INJECTIONÅAREÅ COMBINEDÅ INTOÅAÅ FUNDAMENTALWAVEÅMETHODÅ INÅORDERÅ TOÅENHANCEÅ
THEÅ PERFORMANCEÅ OFÅ THEÅ LATTERÅ INÅ THEÅ DIFFICULTÅ LOWSPEEDÅ OPERATIONÅ RANGEÅ )NÅ
0UBLICATIONSÅ ;0=Å nÅ ;0=Å ANDÅ ;0=Å THEÅ CORRECTIONÅ TERMÅ OBTAINEDÅ FROMÅ THEÅ SIGNAL
INJECTIONÅ METHODÅ WASÅ ADDEDÅ TOÅ THEÅ FEEDFORWARDLOOPÅ OFÅ AÅ VERYÅ PRIMITIVEÅ
IMPLEMENTATIONÅ OFÅ THEÅ VOLTAGEÅ MODELÅ 4HEÅ COMBINATIONÅ CANÅ ALSOÅ BEÅ DONEÅ VIAÅ
PARAMETERÅ ADAPTATIONÅ EGÅ *IANGÅ ANDÅ (OLTZÅ Å (URSTÅ ETÅ ALÅ 	Å ORÅ BYÅ
















STANDARDÅ SERVOÅ DRIVEÅ ANDÅ USEDÅ ONLYÅ FORÅ CREATINGÅ SUITABLEÅ LOADÅ TORQUEÅ ORÅ SPEED	Å
PROFILESÅ4HEÅHARDWAREÅOFÅTHEÅINDUCTIONÅMOTORÅDRIVEÅALLOWSÅFLEXIBLEÅIMPLEMENTATIONÅOFÅ
DIFFERENTÅCONTROLÅALGORITHMSÅ
4HEÅ HARDWAREÅ INTERFACEÅ BETWEENÅ THEÅ 6,4Å Å FREQUENCYÅ CONVERTERÅ ANDÅ THEÅ






ACTUALÅ SPEEDÅ ANDÅ SHAFTÅ TORQUEÅ AREÅ MEASUREDÅ USINGÅ ANÅ ENCODERÅ %.#	Å ANDÅ TORQUEÅ
TRANSDUCERÅ44	Å!ÅPHOTOGRAPHÅOFÅTHEÅSETUPÅISÅINÅ&IGÅÅ
Å)NÅ THEÅ EXPERIMENTSÅ PRESENTEDÅ INÅ THISÅ THESISÅ THEÅ SWITCHINGÅ FREQUENCYÅ OFÅ THEÅ
INVERTERÅ WASÅ Å (ZÅ ANDÅ AÅ SAMPLINGÅ PERIODÅ OFÅ Å V Å WASÅ USEDÅ INÅ THEÅ
MEASUREMENTSÅ$UEÅ TOÅ SIGNALÅNOISEÅ THEÅMEASUREDÅDCLINKÅVOLTAGEÅWASÅDIGITALLYÅ LOW









































ÅK7ÅÅ!Å cos 0.81ϕ = Å









































ÅbÅÅK(ZÅÅD"	Å 0.2 %± Å
20.0031 kgmJ = Å
TORSIONALÅSTIFFNESSÅÅK.RADÅ
Å
)'"4Å INÅ THEÅ SAMEÅ INVERTERÅ PHASEÅ ANDÅ THEÅ COMPENSATIONÅ OFÅ THEÅ DEADÅ TIMEÅ WHENÅ
IMPLEMENTED	Å WASÅ ADDEDÅ TOÅ THEÅ DUTYÅ CYCLESÅ OFÅ THEÅ INVERTERÅ PHASESÅ JUSTÅ PRIORÅ TOÅ
FEEDINGÅ THEMÅ INTOÅ THEÅ MODULATORÅ 4HISÅ WAYÅ THEÅ STATORÅ VOLTAGEÅ REFERENCEÅ COULDÅ BEÅ




DEVELOPMENTÅ SOFTWAREÅ COMESÅ FROMÅ TWOÅ SOURCESÅ &IRSTÅ FORÅ CREATINGÅ THEÅ CONTROLLERÅ
ALGORITHMÅ THEÅ -!4,!"3IMULINKÅ SOFTWAREÅ OFÅ -ATH7ORKSÅ )NCÅ ISÅ USEDÅ 4HEÅ
CONTROLLERÅISÅINTERFACEDÅTOÅTHEÅREALÅSYSTEMÅVIAÅGRAPHICALÅ)/INTERFACEÅBLOCKSÅPROVIDEDÅ
BYÅ D30!#%Å 'MB(Å FORÅ THEIRÅ $3Å 00#Å HARDWAREÅ 4HEÅ 3IMULINKÅ 2EAL4IMEÅ
7ORKSHOPÅSOFTWAREÅGENERATESÅEXECUTABLEÅ#CODEÅFROMÅTHEÅGRAPHICALÅREPRESENTATIONÅOFÅ
THEÅ MODELÅ 4HENÅ THEÅ 2EAL4IME)NTERFACEÅ SOFTWAREÅ OFÅ D30!#%Å 'MB(Å GENERATESÅ
DOWNLOADABLEÅCODEÅFROMÅTHEÅ#CODEÅANDÅSTARTSÅTHEÅREALTIMEÅPROCESSORÅ
4HEÅPROCESSÅCANÅBEÅCOMMANDEDÅANDÅMONITOREDÅVIAÅTHEÅ#ONTROL$ESKÅSOFTWAREÅOFÅ
D30!#%Å 'MB(Å !DDITIONALLYÅ THEÅ -,)"-42!#%Å LIBRARIESÅ OFÅ D30!#%Å 'MB(Å

























RANGEÅOFÅÅ V TOÅÅ V ÅMAINLYÅDEPENDINGÅONÅTHEÅDIMENSIONÅOFÅTHEÅMOVINGÅAVERAGEÅ
FILTERSÅIEÅTHEÅTESTÅSIGNALÅPERIODÅ cT 	Å
-OREÅ INFORMATIONÅABOUTÅ THEÅHARDWAREÅANDÅ SOFTWAREÅDESCRIBEDÅ INÅ THISÅ CHAPTERÅ ISÅ





4HEÅ BACKEMFÅ ASÅ DEFINEDÅ INÅ0UBLICATIONÅ ;0=Å CANÅ BEÅ CONSIDEREDÅ TOÅ BEÅ AÅ USEFULÅ
HALFWAYÅ STOPÅ ONÅ THEÅWAYÅ FROMÅ THEÅ STATORÅ QUANTITIESÅ TOÅ THEÅ ROTORÅ FLUXÅ LINKAGEÅ4HEÅ
SPACEÅVECTORÅOFÅTHEÅBACKEMFÅISÅDIRECTLYÅPROPORTIONALÅTOÅTHEÅROTORÅFLUXÅLINKAGEÅVECTORÅ
EVENÅ THOUGHÅ THEIRÅ RATIOÅ ISÅ COMPLEXÅ ANDÅ DEPENDSÅ ONÅ THEÅ SPEEDÅ OFÅ THEÅ ROTORÅ 4HEÅ
PUBLICATIONÅDESCRIBESÅAÅMETHODÅFORÅEVALUATINGÅTHEÅBACKEMFÅFROMÅTHEÅMEASUREDÅSTATORÅ
CURRENTÅ ANDÅ THEÅ KNOWNÅ STATORÅ VOLTAGEÅ WITHOUTÅ PRIORÅ KNOWLEDGEÅ OFÅ ANYÅ MOTORÅ




)NÅ PRACTICEÅ HOWEVERÅ THEÅ METHODÅ ISÅ OFÅ LITTLEÅ USEÅ THEÅ SAMPLINGÅ RATEÅ ANDÅ
























4HEÅ FIRSTÅ IMPLEMENTATIONÅOFÅ THEÅ TRACKINGÅ CONTROLLERÅ FORÅ THEÅ ROTORÅ FLUXÅANGLEÅWASÅ
PROPOSEDÅINÅ0UBLICATIONÅ;0=Å)NÅTHEÅIMPLEMENTATIONÅTHEREÅISÅAÅSIMPLEÅVOLTAGEMODEL
BASEDÅFUNDAMENTALWAVEÅMODELÅPROVIDINGÅAÅCRUDEÅESTIMATEÅOFÅTHEÅROTORÅFLUXÅANGULARÅ
FREQUENCYÅ 4HEÅ TRACKINGÅ CONTROLLERÅ ISÅ USEDÅ TOÅ CORRECTÅ THATÅ ESTIMATEÅ )NSTEADÅ OFÅ AÅ
VOLTAGEÅSIGNALÅANÅACÅCURRENTÅTESTÅSIGNALÅ ISÅEMPLOYEDÅ4HEÅSIGNALÅISÅSUPERIMPOSEDÅONÅ
THEÅ MAGNETIZINGÅ COMPONENTÅ OFÅ THEÅ STATORÅ CURRENTÅ 4HEÅ EXTRACTIONÅ OFÅ THEÅ RELEVANTÅ
BACKEMFCOMPONENTÅFROMÅTHEÅSTATORÅVOLTAGEÅANDÅSTATORÅCURRENTÅISÅDESCRIBEDÅTOGETHERÅ
WITHÅAÅDEMODULATIONÅSCHEMEÅFORÅCREATINGÅANÅERRORÅSIGNALÅTHATÅ ISÅPROPORTIONALÅTOÅTHEÅ








BEHAVIORÅ OFÅ THEÅ CONTROLLERÅ 4HEÅ MOTORÅ MODELÅ THEÅ CURRENTÅ MEASUREMENTÅ ANDÅ THEÅ
07-INVERTERÅAREÅASSUMEDÅTOÅBEÅIDEALÅINÅTHEÅSIMULATIONÅÅ
0UBLICATIONÅ;0=Å
4HEÅ SYSTEMÅ OFÅ 0UBLICATIONÅ ;0=Å WASÅ IMPLEMENTEDÅ INÅ AÅ LABORATORYÅ SETUPÅ ANDÅ
EXPERIMENTALÅRESULTSÅOFÅTHEÅTRACKINGÅCONTROLLERÅWEREÅFIRSTÅREPORTEDÅINÅ0UBLICATIONÅ;0=Å
4HEÅ PHASORÅ NOTATIONÅ ANDÅ PHASORÅ DIAGRAMSÅ AREÅ USEDÅ TOÅ EXPLAINÅ THEÅ UNDERLYINGÅ
PHENOMENONÅ INÅTHEÅELECTROMECHANICALÅ SYSTEMÅ4HEÅSIMULATEDÅCONTROLLERÅ SIGNALSÅ FROMÅ




3USTAINEDÅ ZEROFREQUENCYÅ OPERATIONÅ UNDERÅ FULLÅ TORQUEÅ ISÅ DEMONSTRATEDÅ 4HEÅ
EXPERIMENTALÅ CONTROLLERÅ ISÅ SHOWNÅTOÅ TOLERATEÅ LOADÅ TORQUEÅ STEPSÅOFÅÅÅOFÅ THEÅ RATEDÅ




FROMÅ PRACTICALLYÅ THEÅ SAMEÅ SETUPÅ THATÅ WASÅ USEDÅ INÅ 0UBLICATIONÅ ;0=Å &ASTÅ ANDÅ SLOWÅÅ
SPEEDÅREVERSALSÅUNDERÅRATEDÅTORQUEÅTOGETHERÅWITHÅLOADÅTORQUEÅSTEPSÅOFÅABOUTÅÅÅOFÅ
THEÅ RATEDÅ TORQUEÅ AREÅ SHOWNÅ 4OÅ DEMONSTRATEÅ THEÅ CAPABILITYÅ OFÅ THEÅ CONTROLLERÅ TOÅ
OPERATEÅINÅALLÅFOURÅQUADRANTSÅCLOSEÅTOÅZEROÅFREQUENCYÅAÅSPECIALÅSEQUENCEÅISÅCARRIEDÅOUTÅ
)NÅTHEÅSEQUENCEÅTHEÅSPEEDÅREFERENCEÅISÅVARIEDÅSINUSOIDALLYÅWITHÅAÅPERIODÅOFÅÅSECONDSÅ
ANDÅ AMPLITUDEÅ OFÅ Å RPMÅ WHILEÅ THEÅ LOADÅ TORQUEÅ ISÅ SIMULTANEOUSLYÅ VARIEDÅ WITHÅ AÅ
PERIODÅOFÅÅSECONDSÅANDÅAMPLITUDEÅOFÅÅ.MÅ
0UBLICATIONÅ;0=Å
4HEÅ EFFECTÅ OFÅ PARAMETERÅ ERRORSÅ ONÅ THEÅ TRACKINGÅ CONTROLLERÅ ISÅ ANALYZEDÅ INÅ
0UBLICATIONÅ;0=Å)NÅTHISÅPUBLICATIONÅAÅDISTINCTIONÅISÅMADEÅBETWEENÅTHEÅOBSERVERÅANDÅ
CONTROLLERÅPARTSÅOFÅTHEÅTRACKINGÅCONTROLLERÅ)TÅISÅTHEÅOBSERVERÅPARTÅTHATÅISÅMOREÅRELEVANTÅ






TERMSÅ INCLUDINGÅ THEÅ STATORÅ RESISTANCEÅ ANDÅ TOTALÅ LEAKAGEÅ INDUCTANCEÅ INÅ THEÅ VOLTAGEÅ
MODELÅANDÅINÅTHEÅEXTRACTIONÅOFÅTHEÅBACKEMFÅRESPONSEÅCOULDÅBEÅREMOVEDÅALTOGETHERÅ
0UBLICATIONÅ;0=Å
0UBLICATIONÅ ;0=Å WASÅ MAINLYÅ MOTIVATEDÅ BYÅ COMMENTSÅ FROMÅ THEÅ REVIEWERSÅ ANDÅ
READERSÅOFÅ0UBLICATIONSÅ;0=ÅnÅ;0=Å)NÅTHEÅPUBLICATIONÅTHEÅRESULTÅOFÅAÅMOREÅDETAILEDÅ
DERIVATIONÅ OFÅ THEÅ STEADYSTATEÅ ERRORÅ SIGNALÅ ISÅ GIVENÅ $UEÅ TOÅ LIMITEDÅ SPACEÅ THEÅ
DERIVATIONÅ OFÅ THEÅ BACKEMFÅ RESPONSEÅ TOÅ THEÅ CURRENTÅ SIGNALSÅ WASÅ OMITTEDÅ FROMÅ
0UBLICATIONÅ ;0=ÅBUTÅTHEÅDERIVATIONÅOFÅTHEÅRESPONSEÅANDÅTHEÅERRORÅSIGNALÅ ISÅGIVENÅ INÅ
THEÅ!PPENDIXÅOFÅTHISÅTHESISÅ4HEÅANALYSISÅOFÅTHEÅREMAININGÅERRORÅANGLEÅAGAINÅWHENÅTHEÅ
ERRORÅSIGNALÅISÅCONTROLLEDÅTOÅZEROÅINDICATESÅTHATÅTHEÅORIGINALÅREASONINGÅINÅ0UBLICATIONSÅ
;0=Å ANDÅ ;0=Å STAYSÅ INTACTÅ )NÅ ADDITIONÅ THEÅ PUBLICATIONÅ DISCUSSESÅ THEÅ CURRENTÅ ANDÅ
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VOLTAGEÅMEASUREMENTSÅ FORÅ THEÅ TRACKINGÅ CONTROLLERÅ !Å SIMPLIFIEDÅ CONTROLLERÅ STRUCTUREÅ






BYÅ AÅ SIMPLEÅ VOLTAGEMODELBASEDÅ CIRCUITÅ TOÅ IMPROVEÅ THEÅ DYNAMICÅ RESPONSEÅ OFÅ THEÅ
SYSTEMÅ (OWEVERÅ THEÅ DYNAMICÅ PERFORMANCEÅ ISÅ ONLYÅ MODERATEÅ LOADÅ TORQUEÅ STEPSÅ
EXCEEDINGÅ ÅÅ OFÅ THEÅ RATEDÅ TORQUEÅMAYÅ LEADÅ TOÅ INSTABILITYÅ 4HEREFOREÅ THEÅ SIMPLEÅ
MODELÅ ISÅ REPLACEDÅ BYÅ AÅ SPEEDADAPTIVEÅ FULLORDERÅ FLUXÅ OBSERVERÅ INÅ 0UBLICATIONÅ ;0=Å
4HEÅ ERRORÅ SIGNALÅ FROMÅ THEÅ TRACKINGÅ CONTROLLERÅ ISÅ USEDÅ ASÅ FEEDBACKÅ INÅ THEÅ SPEED
ADAPTATIONÅLAWÅINÅTHEÅFLUXÅOBSERVERÅINÅADDITIONÅTOÅTHEÅFEEDBACKÅFROMÅTHEÅERRORÅINÅTHEÅ
STATORÅ CURRENTÅ Å %XPERIMENTALÅ RESULTSÅ SHOWÅ THATÅ THEÅ PERFORMANCEÅ OFÅ THEÅ SPEED
ADAPTIVEÅ FULLORDERÅ FLUXÅOBSERVERÅ ISÅ IMPROVEDÅ4HEÅADDITIONALÅ FEEDBACKÅSTABILIZESÅTHEÅ





PERMANENTMAGNETÅ SYNCHRONOUSÅ MOTORÅ 0UBLICATIONÅ ;0=Å OUTLINESÅ THEÅ APPROACHÅ
FOLLOWINGÅ THATÅ GIVENÅ FORÅ THEÅ INDUCTIONÅ MOTORÅ INÅ 0UBLICATIONSÅ ;0=Å ANDÅ ;0=Å ANDÅ
DESCRIBESÅ THEÅ RESULTSÅ OFÅ SIMULATIONSÅ OFÅ AÅPERMANENTMAGNETÅ SYNCHRONOUSÅMOTORÅ THEÅ
ROTORÅPOSITIONÅOFÅWHICHÅ ISÅ ESTIMATEDÅUSINGÅ THEÅ LOWFREQUENCYÅ INJECTIONÅMETHODÅ4HEÅ
RESULTSÅ INDICATEÅTHATÅSTABLEÅOPERATIONÅ INÅALLÅ FOURÅQUADRANTSÅ INCLUDINGÅZEROÅSPEEDÅCANÅ
BEÅREACHEDÅ4HEÅSELECTIONÅOFÅTHEÅTESTÅSIGNALÅFREQUENCYÅANDÅAMPLITUDEÅASÅWELLÅASÅTHEÅ
SELECTIONÅOFÅTHEÅCONTROLLERÅGAINSÅWASÅSTUDIEDÅINÅTHEÅSIMULATIONSÅSTABLEÅOPERATIONÅWASÅ




4HEÅ WORKÅ LEADINGÅ TOÅ THISÅ THESISÅ WASÅ MOTIVATEDÅ BYÅ THEÅ DIFFICULTYÅ OFÅ ACHIEVINGÅ
SUSTAINEDÅOPERATIONÅOFÅAÅ SPEEDÅ SENSORLESSÅ INDUCTIONÅMOTORÅDRIVEÅCLOSEÅ TOÅZEROÅ STATORÅ
FREQUENCYÅ!SÅOUTLINEDÅINÅ#HAPTERÅÅTHEÅTARGETÅFORÅTHISÅTHESISÅWASÅTOÅFINDÅAÅSIMPLEÅ
YETÅ ROBUSTÅ SOLUTIONÅ TOÅ THEÅ PROBLEMÅ 4HEÅWORKÅ ISÅ BASEDÅ ONÅ TAKINGÅ THEÅ EQUATIONÅ OFÅ






• "ASEDÅONÅTHEÅAFOREMENTIONEDÅDEPENDENCYÅAÅNEWÅALGORITHMÅ FORÅ ROTORÅ FLUXÅ
ANGLEÅ ESTIMATIONÅ ISÅ PROPOSEDÅ ANDÅ SUCCESSFULLYÅ SIMULATEDÅ ASÅ WELLÅ ASÅ
IMPLEMENTEDÅ INÅ AÅ LABORATORYÅ SETUPÅ4HEÅALGORITHMÅMAKESÅ SUSTAINEDÅ ZERO
FREQUENCYÅOPERATIONÅPOSSIBLEÅÅ
• 4HEÅ ROBUSTNESSÅ OFÅ THEÅ ALGORITHMÅ AGAINSTÅ ERRORSÅ INÅ THEÅ REQUIREDÅ MOTORÅ
PARAMETERÅESTIMATESÅISÅSHOWNÅBOTHÅTHEORETICALLYÅANDÅEXPERIMENTALLYÅÅ
• )TÅISÅALSOÅSHOWNÅTHATÅTHEÅALGORITHMÅCANÅBEÅCOMBINEDÅWITHÅAÅFULLORDERÅFLUXÅ










WELLÅ KNOWNÅ 4HEÅ COREÅ OFÅ THEÅ PROBLEMÅ ISÅ THEÅ DIFFICULTYÅ OFÅ THEÅ ROTORÅ FLUXÅ ANGLEÅ
ESTIMATIONÅ )NÅ THISÅ THESISÅ AÅ NEWÅ METHODÅ FORÅ THEÅ FLUXÅ ANGLEÅ ESTIMATIONÅ HASÅ BEENÅ
DEVELOPEDÅ4HEÅMETHODÅYIELDSÅSENSORLESSÅCONTROLÅOFÅTHEÅMOTORÅATÅLOWÅSPEEDSÅINCLUDINGÅ
OPERATIONÅ ATÅ ZEROÅ STATORÅ FREQUENCYÅ ANDÅ UPÅ TOÅ RATEDÅ LOADÅ TORQUEÅ EVENÅ WITHÅ
CONSIDERABLEÅERRORSÅINÅTHEÅMOTORÅPARAMETERÅESTIMATESÅÅ
4HEÅMETHODÅISÅBASEDÅONÅAUGMENTINGÅTHEÅFUNDAMENTALWAVEÅMOTORÅMODELÅWITHÅAÅ




FLUXÅ ANGLESÅ THEÅ DIRECTIONÅ OFÅ THEÅ CURRENTÅ SIGNALÅ DIFFERSÅ FROMÅ THATÅ OFÅ THEÅ ROTORÅ FLUXÅ
#ONSEQUENTLYÅTHEÅMOTORÅGENERATESÅAÅPULSATIONÅOFÅ THEÅELECTROMAGNETICÅ TORQUEÅATÅTHEÅ
SIGNALÅFREQUENCYÅ4HEÅAMPLITUDEÅOFÅTHEÅPULSATIONÅISÅPROPORTIONALÅTOÅTHEÅERRORÅANGLEÅ)FÅ






ERRORÅANGLEÅ ISÅPOSITIVEÅ THEÅBACKEMFÅPULSATIONÅ LEADSÅ THEÅACÅCURRENTÅ SIGNALÅ INÅPHASEÅ
WHEREASÅTHEÅPULSATIONÅLAGSÅTHEÅCURRENTÅSIGNALÅFORÅAÅNEGATIVEÅERRORÅANGLEÅ$EMODULATINGÅ
THEÅ BACKEMFÅ PULSATIONÅ YIELDSÅ ANÅ ERRORÅ SIGNALÅ PROPORTIONALÅ TOÅ THEÅ ERRORÅ ANGLEÅ
INDICATINGÅWHETHERÅ THEÅ CURRENTÅ SIGNALÅWASÅ INJECTEDÅ INÅAÅDIRECTIONÅ LEADINGÅORÅ LAGGINGÅ
THEÅ ROTORÅ FLUXÅ4HEÅ ERRORÅ SIGNALÅ ISÅ USEDÅ TOÅ ADJUSTÅ THEÅ ESTIMATEDÅ ROTORÅ FLUXÅ ANGLEÅ TOÅ
COINCIDEÅWITHÅTHEÅACTUALÅONEÅ%RRORSÅINÅTHEÅMOTORÅPARAMETERÅESTIMATESÅHAVEÅALMOSTÅNOÅ
INFLUENCEÅONÅTHEÅERRORÅSIGNALÅ
4HEÅ LOWFREQUENCYÅ SIGNALINJECTIONÅ METHODÅ HASÅ BEENÅ EXPERIMENTALLYÅ VALIDATEDÅ




WASÅ USUALLYÅ Å !Å IEÅ ABOUTÅ Å Å OFÅ THEÅ NOMINALÅ MAGNETIZINGÅ CURRENTÅ Å 3TABLEÅ








ADVANCEDÅ FLUXÅ OBSERVERÅ %XPERIMENTSÅ USINGÅ AÅ COMBINATIONÅ OFÅ AÅ SPEEDADAPTIVEÅ FULL
ORDERÅ FLUXÅ OBSERVERÅ ANDÅ THEÅ SIGNALINJECTIONÅ METHODÅ INDICATEÅ THATÅ THEÅ STEADYSTATEÅ
STABILITYÅ ANDÅ ROBUSTNESSÅ AGAINSTÅ PARAMETERÅ ERRORSÅ OFÅ THEÅ FULLORDERÅ OBSERVERÅ AREÅ
IMPROVEDÅ DUEÅ TOÅ INCLUSIONÅ OFÅ THEÅ SIGNALINJECTIONÅMETHODÅ WHILEÅ THEÅ GOODÅ DYNAMICÅ
PERFORMANCEÅOFÅTHEÅFULLORDERÅFLUXÅOBSERVERÅISÅRETAINEDÅÅ
7HILEÅ ITÅ ISÅ CONCLUDEDÅ THATÅ THEÅ TARGETSÅ OUTLINEDÅ INÅ#HAPTERÅ Å HAVEÅMOSTLYÅ BEENÅ
REACHEDÅ SOMEÅ REMARKSÅ AREÅ APPROPRIATEÅ )TÅ ISÅ CLEARÅ THATÅ THEÅ APPLICABILITYÅ OFÅ THEÅ





MOMENTÅ OFÅ INERTIAÅ ISÅ REDUCEDÅ ASÅ SEENÅ FROMÅ THEÅ MOTORÅ SIDEÅ -IXINGÅ ANDÅ STIRRINGÅ
VISCOUSÅ FLUIDSÅ MAYÅ PROVIDEÅ EXCELLENTÅ APPLICATIONÅ AREASÅ FORÅ THEÅ METHODÅ SINCEÅ THEÅ
METHODÅ ISÅ NOTÅ SENSITIVEÅ TOÅ VISCOUSÅ FRICTIONÅ ANDÅ SINCEÅ THEREÅ SHOULDÅ BEÅ NOÅ CONCERNÅ
ABOUTÅ THEÅ POSSIBLEÅ VIBRATIONÅ CAUSEDÅ BYÅ THEÅ SIGNALÅ INJECTIONÅ -OREOVERÅ INÅ THESEÅ
APPLICATIONSÅ THEÅ LOADÅ TORQUEÅ ISÅ SMOOTHÅ )NÅ GENERALÅ ANYÅ APPLICATIONÅ DEMANDINGÅ
SUSTAINEDÅOPERATIONÅCLOSEÅTOÅZEROÅFREQUENCYÅMAYÅBENEFITÅFROMÅTHEÅMETHODÅ
/NÅ THEÅ OTHERÅ HANDÅ SEVERALÅ TOPICSÅ FORÅ FURTHERÅ RESEARCHÅ CANÅ BEÅ IDENTIFIEDÅ 4HEÅ
MECHANICALÅSUBSYSTEMÅWASÅMODELEDÅASÅAÅFIRSTORDERÅSYSTEMÅINÅTHISÅTHESISÅ(IGHERORDERÅ
MECHANICALÅSYSTEMSÅSHOULDÅALSOÅBEÅCONSIDEREDÅ4HEÅEFFECTÅOFÅPOSSIBLEÅBACKSLASHÅINÅTHEÅ
MECHANICALÅ COUPLINGÅ OFÅ THEÅ LOADÅ MAYÅ REPRESENTÅ AÅ PROBLEMÅ WITHÅ LIGHTÅ LOADSÅ WHICHÅ
SHOULDÅ BEÅ INVESTIGATEDÅ 3IMILARLYÅ IFÅ THEÅ LOADÅ TORQUEÅ EXHIBITSÅ AÅ SPECTRUMÅ INCLUDINGÅ
COMPONENTSÅINTERFERINGÅWITHÅTHEÅALGORITHMÅSOMEÅCOUNTERMEASURESÅSHOULDÅBEÅDEVISEDÅ
)NÅ THEÅ ALGORITHMÅ PRESENTEDÅ INÅ THISÅ THESISÅ ONLYÅ THEÅ QÅ COMPONENTÅ OFÅ THEÅ BACKEMFÅ




POSSIBLYÅ IMPROVEÅ THEÅ DYNAMICÅ PERFORMANCEÅ OFÅ THEÅ ALGORITHMÅ -INIMIZATIONÅ OFÅ THEÅ
EXTRAÅ LOSSESÅ CAUSEDÅ BYÅ THEÅ INJECTEDÅ SIGNALÅ ISÅ ALSOÅ AÅ TOPICÅ FORÅ FURTHERÅ RESEARCHÅ !SÅ





)NÅ THEÅ AUTHORjSÅ OPINIONÅ THEÅMOSTÅ ATTRACTIVEÅ FUTUREÅ FORÅ THEÅ DEVELOPEDÅ ALGORITHMÅ
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AÅ SHAFTÅ ENCODERÅ )%%%Å 4RANSACTIONSÅ ONÅ )NDUSTRYÅ !PPLICATIONSÅ 6OLÅ Å .OÅ Å
*ULY!UGUSTÅÅPPÅÅ
3TANLEY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4 IZ ÅÅ !	Å
4HEÅ LOADÅ TORQUEÅ ISÅ ASSUMEDÅ TOÅ BEÅ E,4 4 Å Å 4HEÅ QUIESCENTÅ ANGULARÅ SPEEDÅ OFÅ THEÅ
SHAFTÅINÅELECTRICALÅRADIANSÅPERÅSECONDÅISÅ MX Å4HEÅSPACEÅVECTORÅOFÅTHEÅQUIESCENTÅBACK
EMFÅISÅÅ
R M 2 J 	E U X Z  ÅÅ !	Å
WHEREÅ RU Å ISÅ THEÅ ROTORÅ TIMEÅ CONSTANTÅ )FÅ THEREÅ ISÅ AÅ PERTURBATIONÅ EC 	4 S Å INÅ THEÅ
ELECTROMAGNETICÅ TORQUEÅ THEÅ TORQUEÅ ISÅ E ECE  	4 4 4 S  Å4HEÅ SPEEDÅWILLÅ REACTÅ TOÅ THEÅ
TORQUEÅPERTURBATIONÅ M MCM  	SX X X  Å4HEÅSPEEDÅPERTURBATIONÅ MC 	SX ÅISÅGIVENÅBYÅ
THEÅEQUATIONÅOFÅMOTIONÅ







WHEREÅ P ÅISÅTHEÅNUMBERÅOFÅPOLEÅPAIRSÅB ÅTHEÅCOEFFICIENTÅOFÅVISCOUSÅFRICTIONÅANDÅ* ÅTHEÅ
TOTALÅMOMENTÅ OFÅ INERTIAÅ$UEÅ TOÅ THEÅ SPEEDÅ PERTURBATIONÅ THEÅ BACKEMFÅWILLÅ ALSOÅ BEÅ
PERTURBEDÅTOÅ  C 	E E E S  ÅÅ
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)NÅTHEÅFOLLOWINGÅEXPRESSIONSÅFORÅTHEÅBACKEMFÅRESPONSEÅ CQC CD 	  	 J  	E S E S E S  ÅAREÅ
DERIVEDÅ ASSUMINGÅ THEÅ TORQUEÅ PERTURBATIONÅ EC 	4 S Å TOÅ BEÅ CAUSEDÅ BYÅ STATORÅ CURRENTÅ






)FÅ THEREÅ ISÅ AÅ PERTURBATIONÅ INÅ THEÅ QÅ COMPONENTÅ OFÅ THEÅ STATORÅ CURRENTÅ THEÅ STATORÅ
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0ERTURBATIONÅINÅSTATORÅCURRENTÅDÅCOMPONENTÅ
!Å PERTURBATIONÅ INÅ THEÅ DÅ COMPONENTÅ OFÅ THEÅ STATORÅ CURRENTÅ GIVESÅ













WHEREÅ THEÅ ROTORÅ TIMEÅ CONSTANTÅ ISÅ RC DYN 2C, 2U  Å 4HEÅ DYNAMICÅ INDUCTANCEÅ
DYN 2 D, IZ % % ÅISÅEVALUATEDÅATÅTHEÅQUIESCENTÅFLUXÅLINKAGEÅLEVELÅ 2Z ÅANDÅ 2C2 ÅISÅTHEÅ
ROTORÅRESISTANCEÅEVALUATEDÅATÅTHEÅFREQUENCYÅOFÅTHEÅPERTURBATIONÅ4HEÅPERTURBATIONÅINÅ
THEÅ ROTORÅ FLUXÅ LINKAGEÅ CAUSESÅ AÅ PERTURBATIONÅ INÅ THEÅ ELECTROMAGNETICÅ TORQUEÅ WHENÅ
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CCD CD 	  COS 	I T ) TX ÅANDÅ CQ CQ C 	  COS 	I T ) TX K  Å ANDÅ THEIRÅPHASORSÅAREÅDEFINEDÅ
ASÅ CD CD ) ) · ÅANDÅ CQCQ) ) K · ÅRESPECTIVELYÅ4HEÅRESPONSEÅINÅTHEÅBACKEMFÅTOÅTHEÅ
CURRENTÅPERTURBATIONSÅISÅGIVENÅBYÅTHEÅPHASORÅEQUATIONÅ
CD CDD CQD CD
CQ CDQ CQQ CQ
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4HEÅ IMPEDANCESÅ OFÅ THEÅ EQUATIONÅ AREÅ OBTAINEDÅ FROMÅ THEÅ CORRESPONDINGÅ TRANSFERÅ
FUNCTIONSÅ!	ÅANDÅ!	ÅBYÅAÅSUBSTITUTIONÅ CIS X Å
CCDD  CDDI 	 I: ' A BX   Å !A	Å
CCDQ  CDQI 	 I: ' A BX   Å !B	Å
CCQD CQDI 	 : ' X  Å !C	Å
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4HEÅ DDIRECTEDÅ CURRENTÅ PERTURBATIONÅ CAUSESÅ OSCILLATIONÅ INÅ THEÅ ROTORÅ FLUXÅ ANDÅ IFÅ
Q I v Å THISÅOSCILLATIONÅCAUSESÅANÅOSCILLATIONÅ INÅTHEÅTORQUEÅ4OÅELIMINATEÅTHEÅTORQUEÅ
OSCILLATIONÅTHEÅQDIRECTEDÅPERTURBATIONÅOFÅTHEÅSTATORÅCURRENTÅCANÅBEÅSELECTEDÅSUITABLYÅ
ASÅSHOWNÅNEXTÅ4HEÅSTATORÅCURRENTÅISÅÅ
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!SSUMINGÅAGAINÅ THEÅ LOADÅ TORQUEÅ TOÅ EQUALÅ THEÅ QUIESCENTÅ ELECTROMAGNETICÅ TORQUE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CQDYN CD DYN CD
EC E CQQ, 2
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eF R R  Å3IMULTANEOUSÅCURRENTÅPERTURBATIONSÅAREÅGIVENÅINÅTHEÅDÅANDÅQÅ
DIRECTIONSÅ INÅ THEÅ ESTIMATEDÅ ROTORÅ FLUXÅ REFERENCEÅ FRAMEÅASÅ CCD CD 	  COS 	I T ) T
F F X Å ANDÅ
CQ CQ C 	  COS 	I T ) T
F F X K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FF 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CDD CDD CDQ CQD CQQCOS COS SIN COS SIN SIN: : : : :
F F F F F F F    Å !A	Å
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%RRORÅSIGNALÅÅ
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